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概要
本研究は，『コンビニコーパス』『日本語地図課題対話コーパス』『日本語日常会話コー
パス』を題材にして，共同的な課題遂行過程を定量的に分析し，共有信念が構築されるメ
カニズムの解明を試みた。分析の結果，以下の知見を得た。
（１）課題の進行状況が共有できる条件下では，対話参加者は直近の目標を曖昧にした
まま，実際に行為した結果をモニターすることで漸進的に課題を進行させる場合があるこ
とを示した。
（２）課題の進行状況が共有できない状況下では，従来の計画立案のモデルから予想で
きない行為列によって課題が遂行される場合があることを示し，そのパターンを類型化
した。
（３）対話参加者の共有信念の更新という観点から対話の分節化手法を開発し，この手
法を用いて，対話参加者が課題の進行状況を必ずしもお互いに明確にせず，ある程度独立
に行動することで課題を進行させる場合があることを示した。
（４）課題遂行過程で頻出する条件表現の使用傾向を定量的に分析し，各表現が使用さ
れる要因を定式化し，これまでの理論では説明できない使用傾向を説明できることを示
した。
これらの結果は，綿密な計画立案と共有信念の事前共有に基づく従来の共同活動モデル
を再考する必要性を示すと共に，人間の共有信念構築メカニズムの一部を明らかにするも
のである。
以上の成果は，人間の言語使用の仕組みに関する新たな知見であり，対話コミュニケー
ションの基礎モデルや対話ロボットなどの工学的応用にも大いに寄与するものである。
5
第 1章
序論
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1.1 共同的活動における言語使用のモデル化
我々はしばしば，複数人で特定の状態 (目標)の実現を目指し，協力して活動する。こ
のような活動を 1人が目標を達成しようとする活動と区別して「共同的活動」と呼ぶこと
にする。たとえば，2人でピアノを部屋の隅まで移動させる活動は，部屋の隅にピアノが
置いてある状態の実現を目指した共同的活動である。共同的活動を円滑に行うためには，
活動の参加者がさまざまな情報を「共有信念」として保持していることが不可欠である。
先ほどのピアノを移動させる活動では，目標に関する情報 (ピアノの位置，向きなど)や
目標を達成するまで手順 (ピアノを持つ位置，ピアノを持ち上げるタイミングなど)に関
する情報を作業者が保持しているだけでなく，パートナーも保持していることをお互いが
信じている必要がある。
共有信念は，複数人が同時に特定の対象物を知覚したり，対話をしたりすることによっ
て随時更新される。ここで「対話」とは，複数の主体が話し手と聞き手の役割を交換しな
がら，相互に発語を行う活動全体のことを指す*1。「発語」とは音声言語を発することを
指す。「話し手」とは発語を行う主体，「聞き手」とは話し手が発語する相手のことである。
我々は対話を行うことでコミュニケーションを行っている。コミュニケーションは話し手
が発語によって「意味した」ことを聞き手が理解したことを共有信念にすることによって
行われる。以降では，あるまとまった意味を持った音声言語のまとまりを発語することを
「発話」と呼ぶ。われわれは発語をすることで「依頼」「受諾」「質問」「応答」「あいさつ」
等のさまざまな言語行為を行っている。共同的活動ではその遂行中に対話が行われる場合
もあれば，行われない場合もある。ピアノを移動させる活動では，熟練の運搬者から初心
者にピアノの運び方について指示が行われる場合もあれば，息の合った引っ越し業者のよ
うに一言も言葉を交わさずとも目標が達成される場合もあるだろう。この違いは，息の
合った引越し業者のペアは，二人で部屋の隅に置かれたピアノを見ただけで，お互いに自
分もパートナーもどのように行動すべきであるか理解しているという共有信念が構築され
*1 言語を媒介したコミュニケーションを表すものとして，「談話」「会話」「対話」等の表現があり，これらを
区別する場合もあるが，本研究ではこれらを区別せず，2人以上の話者によるものを「対話」と呼ぶ。
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ているのに対して，熟練者と初心者のペアの場合は，そのような共有信念が保持されてい
ないために対話によって共有信念の構築が行われる。
上記の熟練者と初心者のペアの対話のように共同的活動の遂行中に目標を達成するため
に行われる言語活動の全体は「課題指向対話」と呼ばれる。課題指向対話のモデル化は，
人と対話をしながら協力して目標を達成する知的機械システムの開発に貢献すると考えら
れたことから，これまで特に人工知能の分野において課題指向対話モデルの提案が行われ
てきた [1, 2, 3, 4, 5, 6, 7]。これらのモデルにおいて重要な枠組みと考えられてきたもの
が「プラン」である。一般に，目標 (状態)は，現状 (初期状態)から目標まで状態を遷移
させる効果をもった行為 (列)を実行することで実現する。合理的な主体である人は，現
状から目標まで状態を遷移させる行為列を推論することができ，その行為列を実行する意
図を持つと考えられた。人が将来の行為 (列)を実行しようと意図しているとき，その人
は「プラン」と持っていると言われる [8]。一人で目的を達成する場合は，本人のプランと
その行為の実行のみが必要である。一方，共同的活動では，複数人がお互いのプランと行
為を調整する必要がある。他人のプランは直接知ることができないために，対話を行うこ
とで，プランの共有が行われる考えられた。そして，その想定に基づいて対話モデルが提
案された [3, 4, 5, 6]。
先程の熟練者と初心者によるピアノの運搬の例をプランの枠組みで考えると，次のよう
な流れによって目標が達成されることが予想される。目標を達成するための行為列を推論
できるのは熟練者であるため，熟練者がプランを立案する。そして，プランを初心者と共
有するために初心者に「指示」*2がなされる。この指示を初心者が理解し，指示の受諾を
することで，熟練者と初心者の間でプランが共有される。そして，実際にプランを実行す
ることで目標が達成される。
*2 聞き手に将来特定の行為を実行してもらいたいことを伝える (発語内) 行為は，対話参加者の地位などの
違いによって「命令」「指示」「依頼」「提案」などがあるが，本研究ではそれぞれの違いを区別しない。
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1.2 本研究の目的
プランの枠組みは目標達成の過程についての我々の直感に基づいており，想定されるさ
まざまなプロセスにも適用できるようにモデルの拡張がなされてきた。ただし，ほとんど
の研究にとってモデルの構築は人とコミュニケーションを行なう知的機械システム開発を
目指したものであり，必ずしも人間の多様な言語活動を説明しようとするものではない。
しかし，既存のモデルを人同士の対話に適用し，説明できない現象を明らかにすること
は，我々の直感からは予想されない人の共同的活動の実態を浮かび上らせることになるだ
ろう。そして，分析の結果に基づいて既存のモデルにどのような修正や拡張が必要か議論
することは機械システム開発のヒントになると考えられる。本研究は，3つの対話コーパ
ス (『コンビニコーパス』[9]，『日本語地図課題対話コーパス』[10]，『日本語日常会話コー
パス』[11]) を用いて，共同的活動における行為 (発話を含む)が課題の遂行に対してどの
ような役割を果たしているか分析を行う。特に，発話による共有信念の構築に着目する。
本研究が分析する課題指向対話は 2 種類あり，どちらも熟練者と初心者のペアのよう
に 2名の対話参加者の一方が他方に指示を行うことを通じて課題が進行する。ただし，課
題を行う状況が大きく異なっている。一つは，2名の対話参加者が課題の遂行状況を視覚
的に共有できる状況で，対話参加者は音声言語を用いなくても行為者の行為の様子，およ
びその結果を把握することができる。この状況を「状況共有下」と呼ぶ。もう一方は，課
題の進行状況が対話参加者間で視覚的に共有されていない状況で，課題の進行状況を共有
するためには対話が必要となる。この状況を「状況非共有下」と呼ぶ。まず，状況共有下
での課題遂行の特徴を明らかにする。次に，状況非共有下の課題遂行を分析する。この分
析の結果から，課題の遂行過程は従来モデルの想定と異なり，対話参加者が目標を曖昧に
しか共有していないにもかかわらず行為を開始し，行動を開始したあとで各主体が行為を
調整することで目標が達成されている点を指摘する。そして，それぞれの状況で用いられ
ている課題達成戦略を報告する。状況共有下と状況非共有下の課題遂行過程の違いの一つ
は，状況非共有下の課題遂行では条件表現が多く用いられていることであった。そこで，
状況非共有下における条件表現の機能について報告する。さらに，課題指向対話以外での
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条件表現の使用傾向についての調査結果を示す。
1.3 論文の構成
以降の議論の流れを図 1.1に示す。2章は，本研究の基礎をなす概念と従来の課題志向
対話モデルを概観する。3 章は，状況共有下における課題遂行過程を分析した結果を示
す。分析には『コンビニコーパス』を用いる。4章は，状況非共有下における課題の遂行
プロセスについて分析した結果を示す。分析には『地図課題対話コーパス』を用いる。5
章は，『地図課題対話コーパス』における，条件表現の機能について分析する。6章は，日
常会話における条件表現の使用傾向について報告する。最後に 7章で結論を述べる。
2  
3  4  
5  条件表現
6章 条件表現(日常会話)
7章 結論
図 1.1 論文の構成
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第 2章
先行研究
11
本章は，本研究に関連する先行研究を概観し，本研究の課題を明確にすることを目的と
する。2.1 節では，共有信念の構築と発話に関する一般的な理論について外観する。2.2
節では，プランを基礎にした課題指向対話モデルについて説明する。最後に 2.3 節で先行
研究の問題点を提起し，本研究課題の必要性を示す。
2.1 共有信念と対話
2.1.1 共有信念
自分の行動を決める際，他人がどのように振る舞うかを考慮する必要がさまざまな場面
で生じる。たとえば，2車線の道路を自動車で走行しようするとき，他の車と接触しない
ようにするためには，他の人が道のどちら側を走行するかによって自分がどちらを通行す
るかを決める必要がある。また，誰かと会う場合には相手がどの場所に向うかによって自
分が行く場所を決める必要がある。こうした場合に相手と特定の共有信念*1*2を構築して
おくことで，選択する行為に優先順位を付けることができる [12]。たとえば，車両は左側
通行をする慣習という共有信念を持っていたり，過去の経験などにより待合せの場所に
ついての共有信念を持っている場合には相手の出方をみなくても行為を決めることがで
きる。
共有信念は厳密には 2人以上の主体 sと aがある物事X についての信念を持っており，
かつ相手も同じ信念を持っていることを互いに信じている (知っている) 状態が無限の入
れ子構造で成立している状態を指す*3。我々はさまざまな共有信念を持つことによって，
社会を円滑に運営することが可能になっている。その共有信念は新たに構築されたり，変
*1 共有知識，共有基盤，前提などの表現があるが，本研究ではそれぞれを区別せず，共有信念と呼ぶ
*2 一般に，主体がある物事を真だとみなしているとき，その主体の心的態度は「信念」と呼ばれる。信念で
あり，かつその物事が真であるときは「知識」と呼ばれる。信念と知識は定義上明確な違いがあり区別さ
れているが，実際にある主体が持っている信念が真に知識であるのか，それとも信念にすぎないのかを判
断することは多くの場合困難である。しかも日常的生活においては，我々はある信念が知識かどうかを区
別しないまま，信念に基づいて行為していると考えられる。そのため，本研究では両者を区別せず，信念
という用語を用いる。
*3 主体 sが xを信じているということを Bs(X)と表し，sが aとX について共有信念を持つということを
MBsa(X)と表した場合，次のように定義される [13]。MBsa(x)⇔ Bs(x) ∧ Ba(x) ∧ Bs(Ba(x)) ∧
Ba(Bs(x)) ∧ Bs(Ba(Bs(X))) ∧ . . .∞
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更されたりする。共有信念に関する一つの問題は，他者の信念も含む無限の入れ子状態の
信念を主体がどのように持つかということである。Clark and Marshall[13]は，複数の主
体が同時に知覚する基礎 (G)が共有信念の証拠となり，基礎から演繹的に共有信念が推論
されるという Copresence heuristics を提案している。基礎の種類には，(1) 主体 s と a
が同じ共同体に所属しているということをお互いに知っていること (Mutual knowledge
of community membership)，(2) 特定の物理的対象物 cが主体 s，主体 aと同じ場所に
存在していて，s と a のどちらも c に注意を向けていることをお互いに気づいているよ
うな状況であること (Physical copresence)，(3) 目の前には存在しない対象物を発話す
ることによって s と a の目の前に存在する対象であるかのような状態になっていること
(Linguistic copresence) がある。
2.1.2 言語使用による共有信念の構築
対話もさまざまな共有信念が関わる活動である。「前提」は，話し手が発語の際，対話
参加者間の共通基盤 (common ground)，常識 (common knowledge)，共有知識 (mutual
knowledge)とみなしている事柄である [15]。Lewis[14]は，問題のないコミュニケーショ
ンではどの時点においても「前提」が存在し，対話の最中に作成されたり壊れたりすると
し，この変化には次の規則があるとしている。
時点 t’における前提は，少なくとも若干の一般原則が置ける方法で，それ以前の時
点 t と t と t’ の間におこなわれる会話 (および付近のイベント) に依存する (著者
抄訳)。
対話による共有信念の更新は，基本的には発話者が発話によって「意味した」ことを聞
き手に理解させることによって行われる [16]。発話の意味の理論において重要な提案を
行ったのが Grice[17] である。Grice は，ある主体が何か言うことで何かを「意味する」
というためには，次の条件が必要であるとした。
話し手 S が X によってなにごとかを意味するとは，X を発することが聞き手 H
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において一定の効果を生じさせるという意図の認知によってこの効果が生じるとい
うことを意図するということである (著者抄訳)。
すなわち，発話をすることで聞き手に特定の効果を与えるだけでは十分ではなく，発話
することである効果を与えることを話し手が「意図」しており，その意図には話し手の発
話の意図を聞き手が認識することによって発話の効果が得られるという分析を示した。
発話は聞き手に対してなんらかの働きかけを行う活動である。こうした言語使用の行
為遂行的な側面について重要な洞察を行ったのが Austin[18]である。Austinは，発話に
よって行う行為は少なくとも次の 3種類に分けることができるとした。
発語行為 (locutionary act) 　
一定の意味とある一定の言及対象とを伴ってその語を発する行為
発話内行為 (illocutionary act) 　
情報伝達，命令，警告，受領等の，何事かを言いつつ一定の慣習的な発言の力を持
つ行為
発語媒介行為 (perlocutionary act) 　
発語行為，発語内行為の遂行によって間接的，もしくは無関係に生じる，説得，勧
誘，阻害等の行為
Searle[19] は Grice が定義したはなにごとかを述べて何かを「意味する」とは Austin
が提起した発語内行為を遂行することであると主張している。そして，Griceの定義には
「意味する」ことが規則や慣習が関わる点を説明していないことが問題であるとし，次の
ような修正・追加を行った。Searleによる意味の定義は以下である。
Sが文 Tを発話して，それを意味する (すなわち，自分が述べることを文字通りに
意味するということ)とは，S が T を発話して，かつ
1. S は，T の発話 U が H において，T に関する規則 (の内にあるもの)によっ
て特定された事態の知識（認知，意識)が生じることを意図 (i-1)し (この効果
を発語内的効果 IE と呼ぶ)
14
2. S は，この意図 (i-1)の認知によって IE を生じさせることを意図し，
3. S は，T の (要素)を支配する規則 (の内にあるもの)に関するH の知識によっ
て (を手段として)この意図 (i-1)が認知されることを意図することである。
また Searle[19]は，発語内行為を欠陥なく遂行するための必要十分条件を提示した。そ
の条件は，正常な発語内行為のすべてについて妥当な条件と各発語内行為に固有のものが
ある。たとえば，話し手 Sが Hと共同的活動を行おうとして，Hに T と発語することに
よって特定の行為 Aを「依頼」する発語内行為は Searleによれば次のように定義される。
正常入出力条件 話し手 Sが失語症でも，聞き手 Hが聾唖でもなく，劇中で演じている
のでも，冗談を言っているのでもないこと
命題内容条件 Sは，Tという発話において，命題 pを表現する。依頼においては，pと
表現することによって，Hによる将来の行為 Aを述定していなければならない
事前条件 事前条件は，Sが適切に依頼を実行するために成立していなければならない条
件を示す。依頼については，以下がの条件が含まれる。
• Hは Aを実行することができる
• Sは Hが Aをする能力をもつと信じている
• Sと Hの両者にとって，通常の事態の進行において Hが Aを行うことは自明
ではない
誠実性条件 Sは Hが Aをすることを欲する。
本質条件 Hに Aをさせる試みとしてみなす
一方で，Clarkらは Searle[19, 20]の主張について，話し手の行為についてのみ記述さ
れており，聞き手の活動について述べられてない点が不足していると指摘し，発話の成功
には，聞き手が発話を理解する (uptake)することが不可欠である点を強調した [21]。 彼
らは，言語を使用して話し手が意味したこと*4を聞き手が理解したことを共有信念として
構築するプロセスとして，基盤化 (grounding)を提案した。基盤化とは，話し手が提示し
*4 ここで発話の意味とは，Grice[17]の非自然的意味とほぼ同じであると述べている [21]。
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た発話の内容を聞き手が理解したということを共有信念にすることを試みることである。
彼等の提案は，基盤化が貢献 (Contribution)と呼ばれるプロセスによって達成されるこ
とである*5。貢献は提示 (Presentation)フェーズと受理 (Acceptance)フェーズという 2
つの段階に分けられる。提示フェーズは，話し手が発話 u を行うことで内容を提示する
段階であり，受理フェーズは，聞き手が話し手の発話 u の内容を理解した証拠 e を提示
する段階である。受理フェーズで示される証拠には，理解したことを示す証拠 (positive
evidence) と理解に問題があったことを示す証拠 (negative evidence) に分けられる。話
し手の発話に対して，聞き手が注意を継続したり，適切な次の発話を開始したり，「はい」
のような応答をすることは，聞き手が話し手の発話を理解したことの肯定的な証拠とさ
れる。
Clarkによれば，正の証拠はシグナルによって提示される。それは次の 4つのクラスが
あるとしている。
1. 理解の表明 (Assertions of understanding)
2. 理解を前提にする (Presuppositions of understanding)
次のターンを取って関連する次のターンを開始すること
3. 理解の表示 (Displays of understanding)
話し手が意味したことを理解したことの一部を表示する。答えは質問をどのように
理解したかを表示している。
4. 理解の例示 (Exemplifications of understanding)
言い替え，表現の繰替えし，顔をゆがめる (grimace)，落胆する (look disappointed)，
慣習的なジェスチャーを行う (perform some other iconic gesture)。
正の証拠は自発的な反応 (顔を赤らめる。ビックリさせる，怒る，など。)も含まれる。
また，お互いが同じ空間で作業をしている場合では，指示に対して行動することも発話を
理解した証拠とみなされる [22]。
*5 Contributionという用語は，提示フェーズと受理フェーズを構成単位にもつ単位のことを指す場合もあ
れば [21]，シグナルを理解したことを指す場合もある [16](p.227)が，本研究で貢献 (Contribution)と
言うときには前者の単位のことを指す。
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前提の提示による共有信念の更新
共有信念を構築するプロセスは，Lewis[14]*6が提案したアコモデーションルール (The
rule of accommodation for presupposition) がある。アコモデーションルールとは次の
規則である。
前提 Pが許容されていることを必要とすることが時点 tにおいて言われ，かつ，時
点 tの直前に Pが前提されていないということであれば，それ以外の条件に変更が
ないかぎり，時点 tにおいて前提 Pが出現することになる (著者抄訳)。
たとえば，「田中さんには子供がいる。田中さんの子供は 2人とも男の子だ。」の文は不
自然ではないが，「田中さんの子供は 2人とも男の子だ。田中さんには子供がいる。」は不
自然である。理由は，「田中さんの子供は 2人とも男の子だ」という文を理解するために
は，田中さんには子供がいるという前提が必要なため，前半を聞いたときにすでに前提と
されている。そのため，後半の文が冗長に感じられるからである。このように共有信念の
構築は，アコモデーションルールに即して生じる場合もある。
2.2 課題指向対話モデル
本節は，以上に概観した共有信念や発話に関する理論を基礎にして提案された課題指向
対話モデルについて説明する。
2.2.1 プランを基礎にしたモデル (plan based model)
一般に，目標 sn は，初期状態を s0 とすると，s0 → s1 → s2 . . . → sn−1 → sn のよ
うに複数の状態を遷移して実現されると考えられている。人工知能の分野では，目標を
達成する合理的主体の活動は，初期状態から目標状態まで状態を遷移させる行為 (列)を
発見し，その行為 (列) を実行することとしてモデル化されてきた [23]。このモデルを基
*6 Lewisは共有信念ではなく「前提」という表現を用いている。
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礎にして課題指向対話モデルを初期に提案したのが Cohen[2]，Allen[1]である。彼らは，
Austin[18]や Searle[19]によって提唱された言語行為の考えを採り入れ，発話をすること
は，対話参加者の心的態度を変化させる行為を遂行することであると見做すことで課題指
向対話をプランの枠組みでモデル化できることを示した。彼らの提案以降，言語行為を導
入した課題指向対話モデルが提案され，現在でも多くの研究の基礎とされている [24]。
対話とプランの関係については，目的の階層構造が言語構造に反映するというという理
論を Grosz and Sidner[25] が提案している。彼女らが提案する談話構造理論は，意図構
造，言語構造，注意状態の 3つの要素から構成される。意図構造は発話を行う目的を表し
ており，最終的に実現を目指している目的 (DP)と，談話単位目的 (DSP)から構成され
る。言語構造は，発話列の集合である。意図の階層構造が言語構造に反映されるというの
が，談話構造理論の基本的な考え方である。DSP と対応する発話列の単位を Discourse
Segment と呼ぶ (以降 DS と表す)。図 2.1 は，意図構造と言語構造の関係を示したも
のである (言語構造は Grosz and Sidner[25] の例の部分を著者が訳したもの)。Allen や
Cohenらのモデルでは，1発話からプランの推論を試みていたが，複数の主体が共同でプ
ランを構築する場合には，Grosz and Sidnerが提案したように複数の発話のやり取りが
行われることを考慮する必要がある [3]。談話単位目的 DSPは Grice[17]の発話レベルの
意図を複数の発話から構成される単位に拡張したものである。
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DP
DSP1 DSP2
DSP3
DP:	𝐼" 𝐼#	𝑅𝑒𝑚𝑜𝑣𝑒(𝐴,はずみ車)
DSP1:	𝐼#𝐼"	𝐼𝑑𝑒𝑛𝑡𝑖𝑓𝑦(𝐸, 𝐴,他の道具)
(1) E:	まずはずみ車を外さないといけません
(2) A:どうやってはずすの?
(3) E:まず軸についている2つのネジをゆるめて、それからはずします
(4) A:	オーケー
(5) A:私がもっている道具はダメです。代わりはある？
(6) E:あなたが使っている道具を見せて
(7) A:	はい
(8) E:	正しいサイズのスクリューキーを使っているか確かめた？
(9) A:他のを試してみます
できる角度を見つけました
2つのネジが緩みましたが、ホイールが外れません
(10)E:	ホイールプラーを使ってください。使い方はわかる？
(11)A:いいえ
(12)E:	どんなものかはわかる？
(13)A:はい
(14)E:	見せてください
(15)A:	はい
(16)E:	よいです。中心のネジを緩めて、はずみ車の車のハブに沿って
あごの部分をあて、軸の中心スクリューを閉めます。
DS1
DS2
DS3
DS4
DSP2:	𝐼#𝐼"	𝑇𝑒𝑙𝑙(𝐸, 𝐴,車の外し方)
DSP3:	𝐼"𝐼#	𝐻𝑜𝑤𝑇𝑜𝑈𝑠𝑒(𝐴,ホイールプラー)
<意図構造>
<言語構造>
図 2.1 意図構造と言語構造
図 2.1は熟練者 Eが初心者 Aにはずみ車のはずしかたを教えている場面の対話である。
はずみ車をはずすという最終目標 (DP) を達成するためには，A がネジをゆるめるため
の道具を見付け (DSP1)，E が A にホイールをはずす方法を教える (DSP2) というサブ
目標を達成しなければならない。DPは (1)–(16)全体，DSP1は DS2(5)–(9)，DSP2は
DS3(9)–(16)，DSP3は DS4(10)–(16)というように対応がみられる。
プランの概念も実際の人の行為が説明できるように修正が行われてきた。Allen や
Cohenらのモデルでは，プランは抽象的な概念であり，一連の活動の中で 1つだけ存在す
るものであった。Allen や Cohen のモデルでは，目標の達成に貢献する行為に関して間
違った信念を持った主体に対して，それを対話によって訂正するといった協力的な活動が
モデル化できない。この問題に対し，Pollack[8]はそれまでのモデルでプランとされてい
た抽象的な行為列を「レシピ」，レシピについて各主体が持っている心的態度を「プラン」
と呼ぶことを提案し，そうすることで対話によって相手の誤った信念を訂正するといった
協力的活動を説明できることを示した。本研究においても，「プラン」という表現を用い
る場合は，特定の心的態度を指す。
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Pollack が提案したプランは 1 人の主体が行動する際の心的態度を表したものであっ
た。複数の人が行動する共同的活動では，他人が実行する行為を含むプランを活動の参加
者が共有信念に持つ必要があると考えられた。Grosz and Sidner[3] や Cohen et.al.[26]
や Traum[6] は，それぞれ共同的活動に参加している主体が共有する心的態度を定義し
た。それぞれのモデルでは，共同のプランの特性や共同のプランが各主体の行為を導く仕
方は異なるものの，共同的活動に参加する主体が，対話によってプランを共有し，プラン
を実行することで共同の目標が達成されることを想定している点は共通している。
共同のプランは発話などによって共有信念になり，更新される。発話の効果は，初期の
課題指向対話モデルでは Searle[19]が提案した発語内行為の必要十分条件を満たすことに
よって得られるとされていた。しかし，聞き手が話し手の発話に注意を向けていなかった
り，発話を聞き取れない場合は発話が成功したとは言えない。対話を注意深く観察する
と，聞き手は発話に対して「はい」「ええ」等の相づちや頷きを行っており，発話が成功
するためには，こうした聞き手からの理解の証拠が必要だとされた [21]。対話自体も共同
的活動とみなされ，Cohen[5] や Traum[6] は発話に対して聞き手からの応答が行われる
ことで，共同のプランが更新されるモデルを提案した。
2.2.2 プランモデルに対する批判:行為の状況依存性
プランは人間の行動の組織化という課題に対して有効な枠組みと認識される一方で，人
間の行為は状況に依存した局所的なものである点を重視する社会学の研究者から批判され
た。その一人が Suchman[27]である。彼女は「状況的行為 (situated action)」という用
語を導入し，すべての行為のコースは，本質的なあり方で，物質的・社会的な周辺環境に
依存したものだという見方を強調している。彼女の議論によれば，人間は行為の前に明確
な意図を決定していない。そのため，行為の前にプランを立て，プランが実際の行動を決
定するとするプランを基礎にしたモデルを否定している。
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2.3 先行研究の問題点と本研究課題
特定の目標の達成を目指した共同的活動のモデル化においてプランの枠組みは不可決だ
と考えられる。Suchman[27] は，プランの概念自体を否定しているわけではなく，プラ
ンはおおまかな行為のコースを決めるリソースの 1 つだとしている。彼女が指摘するよ
うに，実際の行動は周囲のさまざまな状況によって決定される。共有信念の更新は，話し
手の発話の意図の認識だけでなく，アコモデーションルールにの使用や，非言語的情報に
よっても更新される。これらの利用も考慮に入れてプランという複雑な心的態度 [8]につ
いて検討することが必要である。他人の心的状態は直接観察することが困難なため，行為
の観察が可能な活動を分析対象にすることが有効だと考えられる。こうした問題意識か
ら，本研究は実験的環境で収録され，異なる状況で行われている 2つの課題指向対話を題
材に，共同的課題がどのような言語使用を含む行為によって遂行されているのか明らかに
し，その背景にある共有信念がどのように構築されるのかについて議論を行う。
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第 3章
状況共有下の課題遂行
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本章は，『コンビニコーパス』を用いて，状況共有下の課題遂行過程を分析し，従来モ
デルの検証とモデルの修正について検討する。まず，3.1節で分析対象のコーパスについ
て説明する。3.2節では，コンビニコーパスにおける指示の特徴を明らかにする。この結
果をふまえ，3.3節は課題遂行パターンについて分析し，結果と従来モデルからの予想と
の相違について考察する。
3.1 コンビニコーパス
コンビニコーパス [9]*1は，二人の実験参加者が仮想的なコンビニエンスストアを運営す
る課題 (以降，コンビニ課題と呼ぶ)遂行中の発語および行為のデータが収録されている。
参加者の二人はそれぞれ異なる役割が与えられる。一人は，コンビニエンスストア内を移
動するロボットを操作する役割で「オペレータ」と呼ばれる。オペレータが操作可能なロ
ボットの移動動作は，直進 (Forward)，後進 (Backward)，右回転 (Right)，左回転 (Left)
の 4種類である。もう一人は，オペレータに指示を与える役割で「マネージャ」と呼ばれ
る。コンビニエンスストアにはランダムに客が訪れ，客は店内のあちこちでサービス (会
計，清掃，陳列など)を要求するサイン (緑色に点灯)を出す。オペレーターが，サービス
を要求する客がいる場所にロボットを移動させ，一定の時間内に客の要求に応えると，オ
ペレーターとマネージャーの双方に点が与えられる。マネージャとオペレータの共通の目
標は制限時間 (10分)内にできるだけ高い点数を獲得することである。二人はそれぞれ別
の部屋に入り，コンビニエンスストアの店内を異なる角度から映した映像を見ながら課題
を遂行する。マネージャの画面には俯瞰的な店内全体の様子が映される (図 3.1(b))。オ
ペレータの画面にはロボットから見た店内の様子が映される (図 3.1(a))。オペレーター
はロボットがある程度まで客に近づかないと客がいる位置が分からないが，マネージャは
店内のどこに客がいるかをすぐに把握することができ，ロボットの動きをリアルタイムに
見ながら指示を行うことができる。二人は装着したマイクとヘッドフォンを通じて自由に
対話が可能な状況にあるため，高い点数を獲得するために，マネージャからオペレーター
*1 本研究で用いたコーパスは，[9] と同じ実験設定で，日本人話者 18 名 (9 ペア) を被験者にしたデータで
ある。
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に移動の指示が行われるよう実験が設計されている。
(a) オペレータの画面 (b) マネージャの画面
図 3.1 コンビニコーパスの各参加者に提示される画面
3.2 状況共有下のナビゲーション課題における指示表現の
分析
コンビニ課題は，複数のサブ課題から構成されていると捉えることができる。マネー
ジャーとオペレーターが高得点を獲得することがコンビニ課題の最上位の課題とすると，
この課題の達成のためには，ロボットをサービスを要求する客がいる場所に移動させる活
動を効率的に繰り返し行う必要がある。この課題を「ナビゲーション課題」と呼ぶことに
する。ナビゲーション課題はさらに，ロボットを特定の位置まで直進させたり，特定の方
向に転換させる課題から構成されるとみることができる。それぞれの課題を「直進課題」
「方向転換課題」と呼ぶことにすると，コンビニ課題の課題は表 3.1の階層構造で捉える
ことができる。本節は，中位レベルのナビゲーション課題に注目して，課題の遂行中にど
のような言語活動が行われているかを分析する。
3.2.1 データ
コンビニコーパスは，9組のペアがマネージャとオペレーターの役割を交換して 2回課
題を実施し，18対話が収録されている。分析には，実験参加者が最初に行った 9対話中
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表 3.1 コンビニ課題の構造
レベル 課題 目標
上位 コンビニ運営 高得点の獲得
中位 ナビゲーション 客がいる位置への移動
下位 方向転換，直進 etc. 特定の方向を向く，特定の地点まで前進する etc.
の 6対話を用いた。
3.2.2 アノテーション
分析対象とした対話から，以下の 4種類のデータの抽出を行った。
■ナビゲーション課題セグメント ナビゲーション課題遂行中の発話を特定するために，
ナビゲーション課題の開始と終了時点の特定を行う。セグメントは特定の地点へ到着する
ことを対話参加者両者の目標としている区間とし，以下の基準で開始時点と終了時点を抽
出する。目標地点は要求を出している客がいる場所か，客から要求された場所のどちらか
とする。
開始時点 マネージャが目標地点を認識したと判断できる発話の開始時点
終了時点 オペレータが操作するロボットが客のいる地点に到着するか，到着することを
あきらめた時点 (目標地点が変更された場合も含む)
■マネージャの指示 まず，発語行為のうち以下 2つの基準のいずれかに適合するものを
指示とする。
1. 経路指示セグメント内で行われるマネージャの発話のうちロボットの動作に関わ
る表現を含み，マネージャがオペレータにその行動してもらうことを欲しているも
の*2。さらに，指示の仕方に含まれる目標に関する表現から指示を以下の 3つの 3
*2 [28]の instruct, requestの定義を参考
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タイプに分類する。
指定なし 目標の指定がないか曖昧な指示。(例) 「まっすぐ」「少し左ターン」等
程度 回数や量が明確に指定されている指示。(例)　「180度後ろ」「ストップ」等
目標 目標地点が明示されている指示。(例) 「カウンターに戻ってください」等
2. ナビゲーション課題セグメント内で行われる上記以外のマネージャの発話のうちオ
ペレータの将来の移動行動に影響を与えているもの*3
■指示に対するオペレータ応答：発話 ナビゲーション課題セグメント内で行われるオペ
レータ発話で，マネージャの指示に応答しているもの
■指示に対するオペレータ応答：行為 ナビゲーション課題セグメント内で行われるオペ
レータの行為で，マネージャの指示に応答している左右回転，または前後の移動
3.2.3 結果
ナビゲーション課題内で行われていたマネージャーの発話の種類を表 3.2 に示す。マ
ネージャーの発話全体 (833)のうち，およそ 40%(335)が指示であった。指示の種類とし
ては，目標や程度を指定しないものが最も多かった。
表 3.2 マネージャーの発話の種類
種類 頻度 割合
指示 指定なし 285 (34%)
程度を指定 7 (0.8%)
目標を指定 4 (0.5%)
その他 39 (5%)
指示以外 498 (60%)
合計 833
表 3.3に指示に対するオペレーターの行為を示す。オペレーターの指示に従った行為は
*3 [29]の Action-Directiveの定義を参考
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54%(182)であった。そのうち，受諾が行われたのは 11%(20)で，行動のみであったのは
89%(162)だった。つまり，ほとんど受諾は行わず，オペレーターの指示への応答は行動
だけで示されていた。これは，行為によって指示を理解したことを示していると考えられ
る [22]。
表 3.3 指示の応答
種類 頻度 割合
行動のみ 162 (89%)
受諾発話 +行動 20 (11%)
3.2.4 考察
従来モデルにおいて指示の成功とは，行為者が行為を実行することで，指示者が意図し
た状態が実現されること，もしくはそのような期待が活動の参加者間で共有されることで
あると素朴に想定されていたと思われる。この想定では，目標は明確に提示されることが
予想される。しかし，実際には，目標を詳細に提示することが可能であるにもかかわら
ず，目標は曖昧にしか提示されていなかった。このことから，従来モデルが想定するよう
に，指示者が意図した状態を行為者が実現するという期待が対話参加者間で共有されてい
ることは想定できない。それよりも，曖昧な目標を持った状態で行為者が行動を開始し，
行動を開始した後に目標達成のための調整が行われていることが予想される。そこで，次
節では，指示によって共有される目標が曖昧であることを前提として，どのように目標を
達成しているのかについて詳しく分析する。
3.3 曖昧な目標共有状態での目標達成方略の分析
3.2節での分析の結果，対話の参加者は，行為を開始する前に目標を詳細には共有しよ
うとせず，目標を曖昧に共有した状態でオペレーターが行為を開始していることが示唆さ
れた。本節では曖昧にしか共有されていない目標がどのように達成されているのかについ
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て検討する。ここでは，ナビゲーション課題のサブ課題である方向転換課題に注目して，
会話参加者の行動を詳細に分析する。
3.3.1 データ
分析はコンビニコーパスに収録されている 18対話のうちの 4対話を用いた。この 4対
話もすべて 1回目のセッションで収録されたものである。
3.3.2 アノテーション
方向転換課題での行為を定量的に分析するために以下のアノテーションを行った。
■発話単位 一つの機能を果たしていると考えられる発語のまとまりによって発話の分節
化を行った。機能の分節には，AMI[30]を参考にした。この単位を「発話単位」と呼ぶ。
発話単位に対して，最初に方向転換指示の同定を行い，次に各指示に関連する行為の同定
を行った。
■指示 発話単位から，マネージャによる方向転換指示の同定を行った。方向転換指示は
マネージャがオペレータに特定の行為を実行させようとする発話のうち，「左」「右」や
「後ろ」「逆」等の方向を示す名詞が含まれるか，「曲がる」「回る」のような身体の向きを
変える動詞を含む発話単位とした*4。
■課題のセグメンテーション 1つの方向転換課題を方向転換指示の開始時点から，方向
転換課題が終了した時点までの区間とする。この区間のことを「課題セグメント」と呼ぶ。
方向転換課題の終了には以下の 4つのタイプがあると考え，終了時点の同定を行った。
タイプ (1) マネージャが目標達成の合図をする
1つ目のタイプは，マネージャが目標達成を明示する場合である。目標達成を明示
*4 ただし，右に曲がってほしいときに，間違えて「左」と言ってしまうような言い間違えは除く。言い間違
えかどうかは，発話の後にマネージャが「間違えた」と発言するなど，間違えであることを明示した場合
とした。
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表 3.4 アノテーションする行為の種類
(a) マネージャの発話
種類 機能
オペレータの将来の行為に関する発話
指示 オペレータに特定の行為を実行させる
オペレータの行為に対する評価
ポジティブ オペレータの行為に対して肯定的な評価をする
ネガティブ オペレータの行為に対して否定的な評価をする
■指示への応答 指示に関連して行われたと考えられる表 3.4の (発話を含めた) 行為の
同定を行った。
(b) オペレータの発話と行為
種類 機能
指示された行為の実行
方向転換指示の後のオペレータの行為のうち，指示された行為の実行と考えられるもの
マネージャの指示への応答
受諾 指示された行為を実行することを約束する
不理解の表明 指示の理解に問題があることを示す
詳細化の要求 指示された行為について詳細な情報を要求する
留保 指示された行為をすぐに実行しないことを示す
拒否 指示された行為を実行しないことを示す
不可能の表明 指示された行為の実行が外的な要因で不可能であることを示す
自分の行為に関するマネージャへの確認
行為の確認 自分の行為の正しさについてマネージャに情報を求める
参照対象の確認 参照対象の正しさについてマネージャに情報を求める
するとは，オペレータの行為に対して「OK」や「そうです」のような肯定的な発
話をすることである。これらの発話が行われた場合，この発話の終了時点を課題の
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終了時点とした (図 3.2)。
タイプ (2) オペレータが目標を確認する
2つ目のタイプは，オペレータがマネージャに確認を行い目標を達成する場合であ
る。この場合は，オペレータの確認の発話の終了時点を課題の終了時点とした (図
3.3)。
タイプ (3) マネージャが別の話題を開始する
3つ目のタイプは，マネージャが次の指示を行うなど，別の話題が開始される場合
である。関係のある発話が行われることは，その前の行動に問題がないことを示し
ている [27, 16]。この場合は，タイプ (1)(2)と異なり，新しい話題を始めた発話の
開始時点を課題の終了時点とした (図 3.4)。
ただし，方向転換課題では，ロボットの回転の角度が足りなかったり，回転しすぎ
てしまった場合に，マネージャが同じ方向や逆方向への回転の指示を複数回行う場
合がある。この場合は前の課題が終了したとはいえないため，これらの発話を課題
の終了時点にはしない。
タイプ (4) 合図なし (上記以外)
4つ目のタイプは，タイプ (1)(2)(3)に挙げた発話が行われない場合である。この
場合は，指示された行為 (表 3.4(b))の終了時点を課題の終了時点とした (図 3.5)。
3.3.3 結果
アノテーションの結果 4対話から 91の課題セグメントが抽出された。以降ではこの 91
の課題セグメントについて分析した結果を述べる。
指示表現と受諾の有無
課題セグメントには方向転換指示が 1 回だけ行われる場合もあれば，複数回行われる
場合もある。最初に行われた方向転換指示の種類を調べた結果を表 3.5 に示す。最も多い
のは「右」「左に曲って」のように回転する程度を指定しない指示 (量指定なし)で，全体
のおよそ 7 割を占めていた。次に多いのが「ちょっと右」のように不定数量を用いた指
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00:11.4
右に曲がってください
[RIGHT] [RIGHT]
00:13.8
そーですね
マネージャ
発話
オペレータ
発話
オペレータ
行為
[課題セグメント]
図 3.2 タイプ (1):マネージャが目標達成の合図をする例
07:02.86
右へ90度
[RIGHT] [RIGHT] [RIGHT]
これぐらい
07:05.86
はい
マネージャ
発話
オペレータ
発話
オペレータ
行為
[課題セグメント]
図 3.3 タイプ (2):オペレータが目標を確認する例
マネージャ
発話
オペレータ
発話
04:57.6
もー少し左です
[LEFT] [LEFT]
はい
04:59.6
そのまままっすぐです
オペレータ
行為
左で
[課題セグメント]
図 3.4 タイプ (3):次の指示によって部分課題が終了する例
01:15.6
左
[LEFT] [FORWARD]
マネージャ
発話
オペレータ
発話
オペレータ
行為
[課題セグメント]
01:16.1
図 3.5 タイプ (4):合図なし
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示 (不定数量)であった。「45度右」のように角度を数値で示す指示 (定数量)は一番少な
かった。上記以外には，「右/左」を明示せず「もうちょっと」のような不定数量表現のみ
のケースと，「回って」のように左右を指定しない指示があった。
表 3.5 方向転換指示の種類と頻度
指示の種類 頻度 比率
量指定なし 63 69%
不定数量 14 15%
定数量 4 5%
上記以外 10 11%
指示に対する応答の種類と出現率を 3.6に示す。受諾は 2割行われていたが，それ以外
のケースは，行為者は受諾をせずに行動を開始していた。これらの結果は予備的分析の結
果 [31, 32]と同じ傾向であった。
表 3.6 オペレータの応答発話の種類と頻度
応答の種類 頻度 出現率
受諾 18 20%
不理解の表示 2 2%
詳細化の要求 0 0%
留保 1 1%
実行不可能 1 1%
拒否 2 1%
行為の修正
指示が曖昧であることから，オペレータの方向転換はマネージャが目標とする回転角度
より少ない場合と多い場合があることが予想される。少ない場合，マネージャは最初の指
示と同じ方向への指示を繰替えし，多い場合は反対の方向への指示が行われると考えら
れる。
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表 3.7 は，指示が繰り返し行われた場合の頻度を示している。オペレータが回転をしな
かったセグメントは 4つあった。それ以外はオペレータは回転しており，およそ 3割の課
題セグメントで，指示が繰り返し行われていた。そのすべてで 1つ前の指示と同じ方向へ
の回転指示 (不足)が行われており，逆方向の回転指示 (超過)が行われたのは 1セグメン
ト (1%)だけであった*5。
表 3.7 指示の繰り返しの種類と頻度
種類 頻度 比率
繰り返しなし 62 68%
繰り返しあり 25 28%
(不足 25, 超過 1)
回転なし 4 4%
課題セグメント終了のパターン
課題セグメントの終了のパターンを表 3.8に示す。最も頻度が高いのは，マネージャが
別の話題を開始するパターン (3)で，課題セグメントのおよそ 6割がこのパターンであっ
た。その中で特に次の指示が行われるケースが多かった。次に，合図がないパターン (4)，
マネージャが合図を行うパターン (1)，オペレータが確認を行うパターン (2)の順番に頻
度が高かった。
目標が曖昧であるにも関わらず，オペレータが回転超過をしないで課題が遂行できる理
由の 1つとして，マネージャによる目標達成の合図 (パターン (1))だけでなく，別の話題
の開始 (パターン (3))がセグメント終了の合図として機能していることが考えられる。そ
こで，パターン (1)とパターン (3)を合せた 66ケース (3.8 について，マネージャの発話
がいつ行われていたかを調査した結果，多くの発話がオペレータの行動の途中に行われて
いることが分かった。表 3.9の行為終了と発話開始の差はオペレータの行為の終了 (停止)
時点とマネージャの発話の開始時点の差を示している。オペレータの行為が終了する前に
*5 このセグメントでは不足と超過の両方の繰り返し指示が行われた。
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表 3.8 課題セグメントの終了のパターンと頻度
パターン 頻度 比率
(1) マネージャ合図 12 13%
(2) オペレータ確認 9 10%
(3) 別の話題の開始
次の指示 44 48%
その他 10 11%
(4) 合図なし 16 18%
マネージャが発話するケースが 40で全体の 61%を占ている。つまり，オペレータの行為
の途中で次の指示を行うことが，目標の達成を伝える役割を果していたと考えられる。
表 3.9 マネージャの発話タイミング
行為終了と発話開始の差 頻度 比率
0秒以前 40 61%
0秒より後，1秒より前 22 33%
1秒以上 4 6%
3.3.4 考察
3.2節の結果と同様に，目標を明示した方向転換指示は極めて少なく，それにもかかわ
らず，オペレータは不理解の表明，もしくは詳細化の要求を行うことなく行為を開始して
いた。そして，ロボットの回転の終了付近の行為をみると，マネージャの発話が回転の終
了の合図になっていたことが示唆された。つまり，対話参加者が相手の行為の途中に介入
することで目標を達成していた。本節では，この介入の仕方についてマネージャ，オペ
レーターそれぞれの方策を検討する。
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マネージャのストラテジー:聞き手の注意の喚起
分析対象データにおいて，マネージャが指示の直前に「はい」と言うケースが少なから
ず見られた。調べた結果，マネージャは「はい」を 18セグメント (20%) で使用しており，
そのうち　 78%(14)は次のセグメントの最初の指示か「オッケー」のようなオペレータ
の行為を肯定する発話の直前に使用していた。
日本語の「はい」は文脈によってさまざまな機能を果たすことが知られている。その 1
つが，聞き手の注意を獲得する機能である [33]。オペレータが適切な角度でロボットの回
転を停止するためには，マネージャの合図にすぐに反応する必要がある。それを実現する
ためには，合図の直前にマネージャがオペレータの注意を引くことも有効な方法の一つだ
と考えられる。
オペレータのストラテジー:行為の分割
オペレータの行動を観察すると，図 3.2，図 3.3に典型的に見られるように，1度に回転
するのではなく複数回同じ方向に回転をしていた。調べてみると，91の課題セグメント
のうち，50セグメント (55%) で指示の回数よりもオペレータ行為の方が多かった。つま
り，マネージャから終了の合図がなくても自発的に回転を止め，ごく短時間停止し，次の
指示がなくても再び回転をしていた。
Clark[22]，細馬 [34]は，行為者が分割して動作することで，指示者が介入する機会を
作っていると論じている。今回のケースだけでは，オペレータは分割して回転することで
マネージャが介入する機会を作っていのか，マネージャから完了の合図が得られないため
に再び行動したのか，単にオペレータが慎重に行動しているだけなのか等の判断はできな
いが，分割して回転することで必然的に回転にかかる時間が増えており，これによってマ
ネージャがオペレータの回転の途中に介入しやすくなっていたと言える。
モデルの検討
本分析の結果明らかになった課題遂行過程をモデル化するならば，次の点が従来モデル
との違いとして挙げられる。まず，発話計画の段階で，目標を明確に言語化することが必
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須の要件ではなくなる。そして，発話理解の段階では，目標が明確には分からなかったと
しても，詳細化を行う必要がなくなる。ただし，目標が曖昧であるために，行為者が独自
にプランを立て，行為を開始する必要がある。この計画は指示者の計画とある程度一致し
ていればよく，完全に一致している必要はない。その後，行為者が行動を開始し，その行
動の様子を指示者が観察する点は，従来モデルと同様である。しかし，行為者の行為に
よって指示者が目指している状態が実現するとは限らないため，行為者の行為の途中で指
示者が介入することで目標が達成される。この調整を上手く行うための方略を状況に応じ
て用いる必要がある。
3.4 3章のまとめ
これまでのモデルにおいて指示の成功とは，対話による意思疎通が成功し，指示者が意
図した行動を行為者が実行し，目標が実現することであると想定されてきたと思われる。
しかし，分析の結果，課題の遂行状況を共有できる条件下では，対話参加者は目標を曖昧
にしたまま，実際に行動を開始し，それを対話参加者がモニターしながら，行動の途中で
自己調整したり，他のメンバーが行為の途中に介入することによって課題を遂行してい
た。このプロセスを説明するモデルでは，指示の成功は必ずしも将来の目標の実現を意味
しない。対話参加者は，指示によってある程度曖昧な目標を共有し，行為を開始した後
で，お互いが行為を調整することで目標を達成する必要がある。
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第 4章
状況非共有下の課題遂行
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本章は，『日本語地図課題対話コーパス』を題材にして，状況非共有下の課題遂行過程
を定量的に分析する。まず，4.1節で，分析対象のコーパスについて説明する。次に，4.2
節で，行為者の行為のタイミングに注目してサブ課題の遂行パターンを類型化する。その
結果を参考にして，4.3節では指示の形式と課題の遂行パターンに関する分析を行う。
4.1 日本語地図課題対話コーパス (マップタスク)
『日本語地図課題対話コーパス』(以降は，マップタスクと呼ぶ) には，2 人の被験者
が，地図課題と呼ばれる課題を協力して遂行する間に行われる対話と動作が収録されてい
る*1。2人には架空の地域の地図がそれぞれに渡される。渡される地図は同じ地域が描か
れているが，一方の地図には経路が描かれており，もう一方の地図には経路が描かれてい
ないという違いがある。経路が描かれた地図 (図 4.1(a))を渡される参加者は Giver ，経
路が描かれていない地図 (図 4.1(b))を渡される参加者は Followerと呼ばれる。課題は，
2人が別々の部屋に入り，お互いに相手の地図が見えない状態で，マイクとヘッドフォン
を用いて対話をしながら，Giver の地図上に描かれている経路を Follower の地図上に再
現することである。実験前に渡される教示文によって，Giverはできるだけ正確にルート
説明をするように，Followerはできるだけ正確にルートを描くように指示されている。
マップタスク実験の被験者 64名は，同じ性別の 4名が 1つのグループになり，グルー
プ内で相手や役割を変えながら，一人 4回，グループでは，合計 8回収録が行われる。グ
ループは 16 あり，コーパスには全部で 128 対話 (16 × 8) が収録されている。半分の 8
グループは課題の遂行中に相手の顔が窓越しに見える条件 (視認可能条件) で，残りの 8
グループは相手の顔が見えない (視認不可能条件) で実験が行われている。
*1 音声対話データは音声資源コンソーシアムから公開されているが，動画データは公開されていない。
(http://research.nii.ac.jp/src/MapTask.html)
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(a) Giverの地図例 (b) Followerの地図例
図 4.1 課題開始前の参加者の地図
4.2 状況非共有下の行為実行タイミングの類型化
マップタスクは，出発地点から目標地点までの経路を Giverが一度に教示し，Follower
が一度に描写することも可能ではあるが，通常 Giverは経路を複数の部分経路に分割して
教示を行い，Followerは線分を描写する [35]。そのため，この部分経路を描写することが
地図課題のサブ課題と考えられる。そして，Cohen，Traum[5, 6]のモデルに従うならば，
最もシンプルなサブ課題の達成プロセスは図 4.2 の行為列によって達成されると考えら
れる。マップタスクにおいて正しい経路を知っているのは Giverだけであるため，Giver
が始点 P1から終点 P2までの部分経路の描写のプランニングを行う。経路を描写するの
は Followerであるため，Giver は Followerに対して，P1から P2までの経路描写の「指
示」を行う (a)。Followerが Giverの指示を理解した場合には「受諾」(b)を行い，それ
によって将来 Followerが P1から P2への経路を描写することが Giverと Followerの共
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有信念になる。そして，実際に経路描写が行われること (c)でサブ課題は達成されるが，
Giverは Followerの経路描写を直接見ることができないため，Followerは経路描写が完
了したことを報告 (d) することで，サブ課題の達成が Giver との共有信念となる。そし
て，次のサブ課題遂行のために Giverから次の「指示」が行われる (e)。図 4.2に示した
(a)指示，(b) 受諾，(c) 実行，(d) 完了 (e) 次の指示からなる行為列を，マップタスクに
おける標準的サブ課題遂行プロセスとし，このプロセスと異なる課題遂行パターンの類型
化を行った。
MB()
MB()
Giver


Follower

 (d) 
(e) 	
time
(a) 
(b)  (c)
図 4.2 従来モデルから予想される共有信念の更新プロセス
4.2.1 データ
マップタスク中の 4対話 (コードナンバー:j1n1∼j1n4)を分析に用いた。
4.2.2 アノテーション
■Followerの行為 Followerの地図上の動画を見ながら，Followerが地図上に書き込みを
書き始めた時点からペンを離すまでの間のタグ付けを行った。書き込み動作の抽出後，そ
のタイプによって 5種類に分類を行った (表 4.1)。このうち，地図課題の達成に直接関係
するのは wrote routeであるため，wrote routeだけに注目した。作業はすべて Elan[36]
を用いた。
40
表 4.1 Followerの書き込みの種類
タイプ 内容
wrote route 経路を記入する
trace route 一度書いた経路をなぞる
wrote landmark 地図上の目標物を書き込む
mark 目印の点をつける
fix 間違えて書いた経路に×印をつけるなど
■行為に関わる発話行為 次に抽出した Followerの経路描写に関わる「指示」「受諾」「完
了報告」の抽出を行った。
表 4.2 発話の種類
タイプ 内容
指示 語尾に「してください」がつくもの
受諾 指示の後に「はい」と言う場合
完了報告 受諾の後か，指示の後間が空いてから「はい」と言うか
「終わりました」「描いた」等の発話をする場合
4.2.3 結果
■標準 表 4.2 で示した予想と同じ行為順列によって課題が遂行されたのは，会話断片
4.2.1のような場合であり，存在してはいるものの，頻度は低かった。
会話断片 4.2.1 (標準)
1 G じゃ避けてください (a 指示)
2 F あはい (b 受諾)
3 F <経路の記入 > (c 実行)
4 F はい (d 完了報告)
5 G で下に着きましたらそしたら今度その廃屋に向き あ 向かって真上
に進んでください
(e 次の指示)
標準とは異なる課題遂行プロセスで複数回観察されたものを，6種類に分類した。それ
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は，「受諾遅延」「完了先取り」「無確認」「間接的」「実行延期」「無言調整」である。以降
にそれぞれの特徴を説明する。
■受諾遅延 (delayed acceptance) 標準では，指示の後に受諾が行われることで，プラン
が共有されるが，図 4.3のように，受諾の前に経路描写が開始される場合があった。これ
を「受諾遅延」とした。会話断片 4.2.2 はその一例を示している。
Giver
	
Follower
	
(d) 
(e) 
(a) 

(b) 
(c)
図 4.3 受諾遅延 (delayed acceptance)
会話断片 4.2.2 (受諾遅延 - Delayed acceptance)
1 G 大体下から大体約 １センチ位のところのところで (a 指示)
2 F <経路の記入 > (c 実行)
3 F はい
4 G うせえと右に曲がってください
5 F あはい (b 受諾)
■完了先取り (Premature sign of completion) 標準では，経路描写が完了し，完了の合
図を行うことで，サブ課題達成が共有信念となるが，まだ経路の記入が完了していないの
に，完了の報告を行う場合があった (図 4.4)。このケースと「完了先取り」とした。会話
断片 4.2.3に例を示す。
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Giver
	
Follower
	
(d) 
(e) 
(a) 

(b) 
(c)
図 4.4 完了先取り (premature sign of completion)
会話断片 4.2.3 (完了先取り - Premature sign of completion)
1 G えと右に曲がってください (a 指示)
2 F あ はい (b 受諾)
3 G 右に はい
4 F はい はい右行きました (d 完了報告)
5 F <経路の記入 > (c 実行)
■無確認 (unconfirmed) 標準では，Followerからの完了の報告があることで，サブ課題
の達成が共有され，次の指示が行われる。しかし，完了の報告がないにもかかわらず，
Giverが次の指示を行う場合があった。この場合を「無確認」とした。会話断片 4.2.4に
その一例を示す。
Giver
	
Follower
	 (d) 
(e) 
(a) 

(b)  (c)
図 4.5 無確認 (unconfirmed)
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会話断片 4.2.4 (無確認 - unconfirmed)
1 G そこから左にむかその川えと沼に沿って 真っすぐ行ってください (a 指示)
2 F はいひ左に はい (a 指示)
3 G はい
4 F <経路の記入 > (c 実行)
5 G そしたら目標地点てありませんか
■間接的 (Indirection) 言語の形式からは「指示」とは言えないが，Followerが経路描写
を行ったきっかけとなる発話が行われることで課題が遂行する場合を「間接的」とした。
会話断片 4.2.5はその一例である。ここで，明確な指示は行われていないが，7行目の経
路の記入のきっかけとなっているのは，1から 5行目の発話と考えられる。
Giver
	
Follower
	 (d) 
(e) 

(c)
図 4.6 間接的 (indirection)
会話断片 4.2.5 (間接的 - Indirection)
1 G 丸い岩からそのまま右に出すと湖の発端とゆうかこう 左に着きま
したね
(間接的指示)
2 F あちょちょいって出てるところ
3 G に着きますよね
4 F はい
5 G 着いたらそれをぐるっとえとい
6 F あ とりあえずじゃ着いて
7 F <経路の記入 > (c 実行)
■実行延期 (Execution postponement) 無確認の結果，次の指示が始まる前までに経路
描写が終らないこともあるが，基本的には次の指示の前に実行は開始される。しかし，経
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路の記入を行わず，次の指示を聞いてからその前の経路を書く場合があった。これを「実
行遅延」とした。会話断片 4.2.6)では，6行目の Followerの経路描写は，直前の 1，3，5
の発話で示された経路ではなく，その前のサブ課題で提示された経路だった。
Giver

Follower

(e) 	(a) 
(b)  (c)
図 4.7 実行延期 (execution postponement)
会話断片 4.2.6 (実行延期 - Execution postponement)
1 G ではその廃屋の左上んとこから (a 指示)
2 F はい
3 G だいたい約五センチぐらい
4 F はい
5 G えとその 45度ぐらい下がってください
6 F <前の経路の記入 > (c 実行)
■無言調整 (Silent adjustment) これまでのパターンは，Giver と Follower が共同でサ
ブ課題を遂行していたが，Followerが行為を実行することを Giverに伝えずに，行動する
場合があった。会話断片 4.2.7はその一例である。ここで，Giverは図 4.8の P1 の位置に
いると想定しているが，Follower は実際には，PF1 の位置にいる。Giver は 1 行目の発
話で現在位置の確認を行っている。Follower は実際には石の砂漠の左下の端にはいない
のだが，2行目で Giverに対して肯定的な応答をして，PF1 から PF2 の経路描写を行っ
ている。Followerは 1行目の Giverの発話によって自分の路描写が間違えていることに
気が付き，そのことを Giverに伝えないで修正を行ったと考えられる。このように Giver
に伝えずに経路描写をする場合を「無言調整」とした。
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石の砂漠
P1
PF1
PF2
図 4.8 無言調整 (silent adjustment)
会話断片 4.2.7 (無言調整 - Silent adjustment)
1 G 石の砂漠の今左下の端でしたね
2 F はい下にいます
3 F <位置の修正 >
4.2.4 考察
地図課題は従来モデルから予想された標準パターン (図 4.2) だけでなくさまざまなパ
ターンで課題が遂行されていることが示された。本節は各パターンが生じた理由について
検討する。
3 章で分析した状況共有下の課題遂行対話 (コンビニコーパス) では基本的に，指示者
(マネージャ)が指示を出したすぐ後にオペレータがロボットを移動させていた。それに比
べて地図課題の課題遂行パターンは多様であった。このことから，複数の課題遂行パター
ンの原因には，状況共有下と状況非共有下という課題の遂行状況の違いが影響しているこ
とが考えられる。
「完了先取り」のように，まだ課題が終っていないのに終ったと発言することは，不誠
実な印象を与えるが，マップタスクでは Giverは Followerの経路描写の様子は見えない
ためこうした問題は生じない。完了が予測できた時点で完了の合図をする方が効率的なた
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め，完了先取りが生じていると考えられる。
「実行遅延」のように指示の後に行動しないことは状況共有下では，なんらかの問題が
生じているとみなされてしまうが，状況非共有下では問題にならない。しかも，次の指示
を聞いてから Followerが行動することは，課題の遂行のためにはメリットがある。地図
課題における部分経路の始点は，1つ前の部分経路の終点であることがほとんどである。
そのため，次の課題単位の経路説明から一つ前の課題単位の目標点に関する情報を得るこ
とができる。Lewis[?] はこのように発話の前提となる情報を推論する規則をアコモデー
ションルールと呼んでいる。Follower の経路描写の遅れはほんの少しであり，Follower
がアコモデーションルールを利用して，戦略的に経路描写をしなかったことが考えられ
る。「無言修正」も同様に，アコモデーションルールにより Followerは自分の現在位置が
Giver の想定とずれていることに気がついたと考えられる。そして，目標の達成の観点
から考えれば，ずれていることを正直に Giver に伝えることは効率的ではない，そのた
め Followerは Giverに気づかれずに現在地点を調整することで課題を遂行したと考えら
れる。
4.3 指示表現と課題の遂行パターンの分析
4.2の分析の結果，複数の課題遂行パターンが存在することが示され，それぞれパター
ンには課題遂行上の利点があることが示唆された。本節では，地図課題遂行中の言語表現
に注目し，行動パターンとの関係について詳細な分析を行う。
4.3.1 データ
本分析には，視認不可能条件下で実験を行った 8グループの参加者 32名 (18歳から 23
歳までの男性 16名，女性 16名の大学生)が最初に行った 16対話を分析に用いた。16対
話のうち 8対話が知り合い同士の対話 (親近性あり条件)であり，残りの 8対話が初対面
同士の対話 (親近性なし条件)である。
本研究ではコーパスに収録されたデータのうち，公開されている音声データと転記テキ
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節単位
課題単位
行為A
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課題単位
P2前提
テ節
感動詞 条件節タラ
依頼
T1 T2時間
図 4.9 分節の単位と共有信念の遷移
ストに加えて，公開されていない被験者の手元の動画データを用いた。
4.3.2 アノテーション
具体的には，川端ら [37] が提案した分節化方法を用いて Giver の観点から対話を分節
化し (これを「課題単位」と呼ぶ) ，課題単位内の音声言語列を「節単位」(4.3.2節) に分
節化して，その使用傾向を定量的に分析し，課題遂行の傾向を明らかにする。課題単位と
節単位の分節化のイメージを図 4.9に示す。
分析はまず，Followerが将来実行する行為を含む節単位 (行為提示節。4.3.2節)の種類
を明らかにする。そして，従来研究 (図 4.2)から出現が予想される「受諾」( 2©) [21, 5, 6]，
「行為の実行」( 3©)[35, 26, 38]，「行為完了の報告」( 4©) [7, 5, 4, 6]がどの種類の行為提示
節が使用された場合に出現しているかを分析する。
■節単位 発話の単位として「節単位」[39]を用いた。節単位は，話し言葉における「文」
に相当する単位として想定された，文法的・意味的なまとまりを備えた言語単位とされ
ている。節単位の認定は基本的に丸山ら [39]に従った。主な変更点は以下の 4点である。
節単位タグ一覧を表 4.3に示す。
1. フィラー，語断片，笑い声等，言いさし，他者割り込みは分析対象としない
フィラーや語断片などの非流暢性に関する現象や笑い声や咳，発話の途中で次話
者が発話を開始し，最初の話者が発話の途中で発話を止めてしまう現象 (他者割り
込み)は Followerの行為や経路に関する情報を含まないため分析対象としない。
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2. 絶対・強・弱境界を区別しない
丸山ら [39]では，節境界の種類ごとに「絶対・強・弱」の区別を行っているが，
本研究はこの区別をせず，それぞれを 1単位とする。
3. ムードによって分類する
丸山ら [39] らの分節化方法では，「文末」と「文末候補」がそれぞれ単一のグ
ループに分類されてしまう。より詳細な分析を行うために文末と文末候補をさらに
「ムード」[40]によって分類する。ムードは話し手の判断や態度を表す文法形式を
指す。分節化に節単位とムードという 2つの基準を採用することによって，接続助
詞「て」が接続する単位は「テ節」と「指示」の 2つの可能性が生じる。末尾の音
声が上昇調の場合は「指示」とし，それ以外はすべて「テ節」とした。
4. 追加タグ
節単位は基本的には述語を中心としたまとまりによって構成されるが，地図課題
では「ちょっと右上」「下に」「真っすぐ」のように名詞，助詞，副詞の後に述語を
欠くが，語断片や言いさしではなく，1つの発話として機能していると考えられる
場合がある。これらに対して，それぞれ「体言止め」「助詞」「副詞」とラベル付け
をする。助詞については種類によって「格助詞に」「格助詞へ」等に分類する。ま
た，経路を描写する際などに「ドカドカ」等の擬音語が使用されることがあったた
め，擬音語・擬態語を追加した。
■課題単位 Giverが特定の地点 Pi から Followerに部分経路を伝えようとしたと考えら
れる節単位の開始時点 Ti を課題単位の開始点とする。時点 Ti と場所 Pi は Giverの発話
の内容と手の動きの動画データから決定する。この作業を地図課題対話の出発地点から目
標地点まで繰り返し，出発地点に近い地点 Pi の発話の開始点 Ti から目標地点に近い地点
Pi+1 の発話の開始点 Ti+1 までの時間的区間を 1つの課題単位とする。
本研究では Giverから Followerに経路情報が伝えられ，課題が遂行される際の共有信
念更新のメカニズムを明らかにすることを目的にしているため，経路説明が開始される前
の発話や，念のために描写した経路を確認する等の目的で，一旦，目標地点に到着した
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表 4.3 節単位タグ一覧
節 と文末，並列節ガ，並列節ケド (ケレドモ,ケレド,ケドモ)，並列節
シ，ヨウニ節，条件節タラ，条件節タラバ，条件節ト，条件節ナラ，
条件節ナラバ，条件節レバ，条件節-その他，理由節カラ，理由節カ
ラニハ，理由節カラ-助詞，理由節ノデ，タリ節，タリ節-助詞，テ
節，テハ節，テモ節，テカラ節，テカラ節-助詞，テ節-助詞，トカ
節，トカ節-助詞，ノニ節，引用節，引用節-助詞，引用節トノ，ト
イウ節，トイウ節-カ，間接疑問節，間接疑問節-助詞，連体節テノ，
並列節ダノ，並列節デ，並列節ナリ，連用節，感動詞，接続詞
ムード 確言，禁止，許可，依頼 (命令)，当為，意思 (申し出，勧誘)，願望，
概言，説明，比況，真偽疑問，疑問語疑問，否定
追加 体言止め，助詞 (格助詞等)，副詞，擬音語・擬態語
後に行われる発話は分析対象外とする。また，次の場合も分析から除くことにする。1つ
は，部分経路の終点が目標地点である場合である [目標直前ケース]。目標直前ケースは，
マップタスク全体の目標達成と重なり，他の部分課題の達成条件と異なっている。そのた
め，今回の分析から除いた。2つ目は，Giverがある地点からの経路の説明を開始したが，
その地点から目標地点に近い点に次の経路の出発地点が移動しなかった場合である [課題
進行なしケース]。これは，経路の説明を開始したが，何らかの問題が発覚したため，経路
描写ができなかった場合と考えられる。3つ目は，Followerから経路の説明を開始してい
るケースである [Follower開始ケース]。地図課題で経路を描写しているのは Followerで
あるため，原理的には対話の内容とは独立に，Followerの希望によってどの地点からでも
経路について対話をすることができる。Follower が経路の説明を開始した場合，その地
点がそれまでの対話と関連しているかどうか判断が難しい場合があるため分析対象外とし
た。4つ目は，1つの部分経路について複数回説明が行われる場合の 2回目以降の対話で
ある [複数回説明ケース]。地図課題では，Followerの実際の経路描写を Giverが直接確認
することができないため，Giverが同じ経路について複数回説明を行うことがある。この
ようなケースでは，地図上の経路に関して Followerが知っていることが状況によって異
なっている。したがって，発話の比較を単純に行うことができないため，今回の分析対象
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から除外した*2。
■行為提示節 行為提示節は，課題単位内の経路描写に関わる動詞 (描く，行く，着く等)
か，経路の形状に関わる表現 (右上，まっすぐ等)を含み，過去の事態を表わしていない場
合，すなわち述語が「タ形」[40]ではない節単位とした。ただし，これらの表現が含まれ
る場合でも，直前の話し手の表現を繰り返し述べる場合や，相手の発話の途中から補完す
るような節単位は，発話の理解を示すものと考えられるため除いた。
■受諾 行為提示節に対して Followerが肯定的な応答をする場合を「受諾」とする。具
体的には以下のいずれかの発話が，課題単位内で 1回以上行われている場合は受諾「有」
とした*3。
• 行為提示節の節末の周辺で Followerが「はい」もしくは「分かりました」のような
表現を使う，または，下降調で前の発話の全部，もしくは一部を繰りかえし述べる
場合
• 図 4.10のように Giverが提示した行為提示節の内容に対して Followerが質問を行
い，それに対して Giverが肯定的な応答を行う場合
• 図 4.11のように Giverが提示した行為提示節の内容を前提として，さらに追加の
情報を Followerが求める場合
• Giverが行為提示節で示した経路情報を Followerが理解したかどうかを Giverが
Followerに質問し，Followerが肯定的な応答を行う場合
■行為の実行の判定 対話の進行に伴って，Followerが経路描写を行っているかどうかの
検証は，Giverが経路情報を伝える際，始点としている地点とその時点において Follower
*2 16対話を分析したため，[目標直前ケース]は 16個ある。このケースを除いた分析対象データ中のそれぞ
れの割合は次の通りである。課題単位が 70%，[課題進行なし] が 14%，[Follower 開始ケース] が 5%，
[複数回説明ケース] が 10% でであった。分析対象としなかったケースにおいてどのような活動が行われ
ているかを明らかにすることは，課題指向対話の実態解明のためには必要なことであるが，今回の方法で
の分析が困難なため今後の課題とする。
*3 課題単位内での出現ではなく，個々の行為提示節ごとの受諾の有無を調べる必要があるが，今回は課題単
位内での有無のみを問題とし，個々の行為提示節ごとの有無については今後の課題とする。
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no 話者 発話
1 G そちらのほうにじゃ向かってください
2 F 民家の方に向かえばいいんですか
3 G はい
4 G 民家の方です
図 4.10 受諾の例 1
no 話者 発話
1 G 湾に沿って進んでいったら
2 F どっち側にすんのかなそのね
3 G あ　すみません　湾に沿って左側に
図 4.11 受諾の例 2
が描写した経路の終点が一致しているかどうかを判定することによって行う。Giverが想
定している地点と Followerの経路描写の終点が一致していないケースには，Followerの
経路描写の終点が経路から外れている場合 [経路外]と，経路上ではあるが，Giverが想定
している地点より手前 (出発地点寄り)の場合 [未達]と，経路上であるが，Giverが想定し
ている地点より先 (目標地点寄り)の場合 [通り越し]がある。
経路の一致・不一致は，Giver が経路の説明を開始した地点をマークした地図と課題終
了後の Follower の地図を合成した地図 (図 4.12(a))，Follower の手元の動作が収録され
た動画 (図 4.12(b))を見て，1つずつ判定を行った*4。
■行為完了の報告 Follower が行為を実行したことを共有する方法には，Follower 自身
が報告する場合と，Giverが尋ねる場合の 2つが考えられる。そこで，次の 2種類の節単
位を抽出し，どちらかの行為が行われていれば，行為完了の報告「有」とした。
1. Followerの行為完了の報告
Followerの発話のうち，経路描写に関する内容を含み，述語にタ形の表現が用いら
れている確言 (「進みました」「来たよ」など)。または，行為提示節の後，ある程
度の間が空いた後に問題がないことを伝える感動詞 (「はい」「オッケー」など)。
*4 アノテーション支援アプリケーションとして Elan[36]を使用。
52
(a) 課題単位の開始点をマークした Giver の
地図と課題終了後の Follower の地図を合成し
たもの
(b) Followerの手元の動画
図 4.12 経路描写の一致の確認方法
2. Giverの行為完了の確認
Giverの発話のうち，Followerの現在位置や，行為を実行したかどうかについて情
報を要求する真偽疑問，または疑問語疑問 (「行きましたか」「どこまで行きまし
た」など)。
4.3.3 結果
16 対話を分節化した結果，合計で 254 個の課題単位が抽出された。1 対話の課題単位
の平均は 15.9，最大は 21で最小は 9であった。分析には Rの lme4パッケージ [41]を用
いた。
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行為の提示形式の特徴
254 の課題単位内に出現した行為提示節の総数は 832，種類は 23 種類だった。1 つの
課題単位内で使用されている行為提示節の数は最小で 1，最大で 12，平均は 3.3だった。
表 4.4は，254の課題単位節内における出現頻度の多い行為提示節の種類を示している。
平均使用回数は出現回数のペアごとの平均を示している。分散はペア間のバラツキを示し
ている。表には平均使用回数が 2 回以上の行為提示節が示されている。出現頻度は多い
順番に，Giverでは「テ節」「依頼」「確言」「条件節タラ」「体言止め」であり，Follower
では「真偽疑問」であった。各節の一般的に知られている役割とマップタスクでの例を表
4.5に示す*5。
表 4.4 行為提示節の種類別使用頻度の平均・分散
種類 平均使用回数 分散
≪Giver≫
テ節 9.3 18.9
依頼 5.4 35.9
確言 5.2 17.4
条件節タラ 3.0 7.1
体言止め 2.3 3.8
≪Follower≫
真偽疑問 4.5 5.9
■行為提示節の出現位置 行為提示節の種類ごとの使用傾向として 3つの特徴を調べた。
1つは，課題単位内での出現位置傾向である。1つの課題単位内には行為提示節が 1つだ
け出現する場合もあれば，複数の種類の行為提示節が出現する場合もある。行為提示節
が，従来モデルにおける「指示」のように聞き手が将来実行する行為を対話参加者の心的
*5 一般化線形混合モデルを用い，節の出現 (有/無)を従属変数 (節の出現頻度は上限があり，また二値をと
るため従属変数は二項分布に従うとした)，ペアを変量効果，親近性 (または性別) を固定効果とする計
6(各節の種類につき 1つのモデル)の検定を行った結果，親近性の有無，性別の両方ともすべての節単位
の出現頻度に有意な関係はなかった。
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表 4.5 行為提示節で使用された節単位の一般的な役割とマップタスクでの使用例
種類 主な役割と例
テ節 様態，事態が続いて起こることを表す。(例) 川を渡っ
て
依頼 人に動作をするよう頼む。(例) 真っ直ぐ上に行って
ください
確言 話し手が真であると信じていることを相手に知らせ
る。(例) 今度は左折します
条件節タラ 前件で示される内容が，後件で示される事態の仮定条
件や時系列条件になっていることを表す。
(例)下に着きましたら。
体言止め 名詞で終わる表現。(例) 斜め右下に 2センチ位
真偽疑問 聞き手に事柄の真偽に関わる情報を求める表現。(例)
右に行きますよね
態度に導入するために使用されるのであれば，単独または複数の行為提示節の先頭で出現
する傾向があると予想される。
行為提示節の出現位置を調べた結果を表 4.6に示す。「単独か先頭」は課題単位の中に
当該行為提示節が 1つだけであるか，行為提示節が 2つ以上ある場合の先頭に当該行為提
示節が出現している課題単位の数を示している。「先頭以外」は，2 つ以上の行為提示節
があり，2番目以降に当該行為提示節が出現している課題単位の数を示している。p値は，
出現位置と行為提示節の関係を一般化線形混合モデルを適用して分析を行った結果を示し
ている。具体的には，各位置に当該節が出現している課題単位の度数と当該節以外の節が
出現している課題単位の度数を従属変数 (二項分布)，ペアを変量効果，位置を固定効果と
して節の種類ごとに解析を行った。p値はその結果を示している*6。有意差が見られた結
果は太字で示している。「テ節」「依頼」「確言」は単独または最初に出現する傾向がみら
れた。「条件節タラ」は先頭以外で出現する傾向がみられた。
*6 今回，課題単位は，すべて Giverの発話から開始されるものとしたため，Followerの発話は単独または
先頭の位置には出現し得ない。そのため，Follower の真偽疑問はすべて先頭以外になってしまうため，
分析から除いた。
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表 4.6 行為情報を含む節単位の 1課題単位内での出現順
種類 単独か先頭 先頭以外 先頭割合 p値
≪Giver≫
テ節 99 90 52% <.001
依頼 50 51 50% <.001
確言 48 41 54% <.001
条件節タラ 2 46 4% <.001
体言止め 8 30 21% .010
その他 47 223
全体 254 481 35%
■行為提示節の共起 行為提示節の使用によって異なる役割があるのであれば，それらの
節同士は同時に使用されない傾向があることが予想される。同時に出現する傾向があるな
らば，特定の行為提示節の機能ではなく，複合的な要因が課題の遂行傾向に影響している
ことが考えられる。そこで，行為提示節間の共起傾向を分析した。
2種類の節の共起について，一般化線形混合モデルを適用し，一方の節の種類の出現を
従属変数 (二項分布)，もう一方の節の種類を固定効果，ペアを変量効果として，6の節の
種類 (表 4.5)のすべての組み合わせ，計 15組の分析を行った。その結果，同時に使用さ
れない傾向が有意であったのは，「テ節/依頼」，「テ節/確言」，「依頼/確言」で，同時に使
用される傾向が有意であったのは，「体言止め/真偽疑問」であった (表 4.7)。この結果か
ら，意図的，無意識であるかは不明であるが，Giverは「依頼」「テ節」「確言」の表現を
使い分けていたと考えられる。「テ節」「依頼」「確言」は使用頻度が高い表現であった (表
4.4)。それぞれのうちのいずれかの表現が用いられている課題単位は，92%(235/254)で
ほとんどの課題単位で，3つの表現のいずれかが使用されていた。
表 4.7 行為提示節の共起傾向
共起しない傾向 共起する傾向
テ節/依頼 <.001 体言止め/ .001
テ節/確言 .018 真偽疑問
依頼/確言 .011
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■目標の提示 最後に，目標の提示に関する傾向を分析した。課題単位において提示され
る部分経路の終点は「小屋の右上に行く」のように限定されている場合だけでなく，「まっ
すぐ行ってください」のように終点が明確でない場合がある。こうした目標地点の提示方
法と行為提示節の種類に関係があるかを分析した。
目標の提示方法と行為提示節の使用傾向を表 4.8に示す。「目標提示」の各行は，終点
を示す言語表現が提示されていた課題単位のうち，各行為提示節を 1つ以上含む課題単位
の数を示している。「その他」は終点が明確に提示されていない課題単位のうち，各行為
提示節を 1 つ以上含む課題単位の数を示している。終点を示す言語表現とは「3cm まっ
すぐ行く」「ちょっとまっすぐ行く」のように経路の距離が数値，もしくは程度によって
提示されているか，「小屋の右上に行く」のように終点が限定される場合である。「その
他」には，次のようなケースがあった。１つは，次の課題単位の経路描写の条件として終
点が提示される場合である。たとえば，「まっすぐ下に行ってください」と終点を明確に
提示しない発話をし，次の課題単位で「1センチ位下のところを通って」のように次の部
分経路の始点として情報が提供されるような場合である。また，行為提示節の内容とは関
係なく部分経路の終点が決まる場合があった。たとえば，「柵の端っこに右端に来ました
よね」のように Giverが行為の実行結果について質問をする場合である。一番多かったの
は，「まっすぐ行ってください」のように目標地点が「あいまい」な場合であった。
p値は，一般化線形混合モデルを適用し，目標が明確に提示されているか否かを従属変
数 (二項分布)，ペアを変量効果，各行為提示節の有無を固定効果として検定を行った結果
を示している。有意な関係がみられたものを太字で示した。
行為者が共同の目標を正確に達成できるようにプランを共有しようとするならば，行
為提示節によって詳細な終点が提示されると予想される。しかし，課題単位の半分近く
(43%) は，行為提示節によって終点が明確には提示されていなかった。ただし，「依頼」
「条件節タラ」「体言止め」が使用されたときは，経路の終点が明確に提示される割合が有
意に上昇していた。
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表 4.8 目標の提示方法
種類 目標提示その他 目標提示
割合
p値
≪Giver≫
テ節 73 76 49% .610
依頼 71 16 82% .004
確言 40 43 48% .758
条件節タラ 38 10 79% .015
体言止め 26 11 70% .030
≪Follower≫
真偽疑問 50 22 69% .101
全体 144 110 57%
課題遂行パターンの特徴
表 4.4の各節単位が使われるか否かで「受諾」「行為完了の報告」「行為の実行」の生起
確率が異なるか否かを検討する。１つの課題単位内の「受諾」「行為完了の報告」「行為の
実行」の有無を従属変数 (二項分布)，当該節単位の有無を固定効果，ペアを変量効果とし
て，一般化線形混合モデルを適用して分析を行った。1つの課題単位の中には異なる種類
の行為提示節が複数回含まれる場合がある。そのため，節単位の種類を直接比較する解析
はできず，それぞれの種類ごとにそれが含まれるか否かで比較する解析を計 6回繰り返し
た。同じ種類の節が 1 つの課題単位の中に複数出現する場合と 1 つだけ含まれる場合は
区別せず，「受諾」「行為の完了の報告」が複数回含まれる場合も区別しなかった。
■受諾の有無 254 の課題単位の内，96%(243/254) の課題単位の中で 1 回以上「受諾」
が行われていた。特定の行為提示節の使用と受諾の有無の関係を節の種類ごとに検証した
結果，どの節にも有意な関係はなかった (表 4.9)。つまり，どの行為提示節もその節が使
用されることによって，それ以外の場合と比べて「受諾」の有無が有意に増減することは
なかった。
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表 4.9 行為提示節の種類と受諾の共起
種類 受諾あり受諾なし受諾割合 p値
≪Giver≫
テ節 145 4 97% .137
依頼 86 1 99% .108
確言 81 2 98% .307
条件節タラ 47 1 98% .424
体言止め 37 0 100% .214
≪Follower≫
真偽疑問 72 0 100% .076
全体 243 11 96%
9割以上の課題単位において少なくとも 1回は受諾が行われていることから*7，話し手
によって聞き手が将来実行する行為が提示された後，聞き手が受諾をするという従来モデ
ルと相反しない結果が得られた。
■行為の実行 Giver が想定している部分経路の終点と Follower が実際に描写した地点
が一致しているかを判定した結果，一致が 64%(162/254)，未達が 29%(73/254)，通り
越しが 2%(5/254)，経路外が 6%(14/54) だった。通り越しと，経路外は出現頻度が少
なかったので，未達のケースと一致のケースで行為提示節の種類に違いがあるかを検証
した。
表 4.10 の「一致」は，各行為提示節が含まれる課題単位のうち，Giver が想定してい
る終点と Follower の実際の経路描写が一致している場合の数を示している。「未達」は
Followerの経路描描写が Giverが想定しているよりも手前 (出発地点寄り)であったケー
スの数を示している。経路描写と行為提示節の種類に有意な関係が見られた種類の p 値
を太字で示している。「依頼」と「真偽疑問」が使用されたとき，Giverが想定している地
点と Followerの経路描写の終点が一致する割合が有意に上昇していた。
*7 課題提示節ごとに受諾が行われているか否かは分析していない。
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表 4.10 Followerの描写と Giverの位置の一致
種類 一致 未達 一致割合 p値
≪Giver≫
テ節 86 49 64% .292
依頼 75 9 89% <.001
確言 53 24 69% .73
条件節タラ 31 13 70% .967
体言止め 22 10 69% .942
≪Follower≫
真偽疑問 54 10 84% .006
全体 162 73 69%
■行為完了の報告の有無 254 の課題単位の中で行為完了の報告が含まれていたのは
33%(84/254)のみであった。つまり，多くの課題単位では，Followerがサブ目標を達成
したことを共有しようとせずに課題が進行していた。
表 4.11 行為提示節の種類と完了の報告との共起
種類 報告あり報告なし報告割合 p値
≪Giver≫
テ節 30 119 20% .030
依頼 60 27 69% <.001
確言 16 67 19% .253
条件節タラ 21 27 44% .553
体言止め 16 21 43% .041
≪Follower≫
真偽疑問 31 41 43% .122
全体 84 170 33%
表 4.11 の「報告あり」は，各行為提示節と完了の報告を含む課題単位の数を示してお
り，「報告なし」は各行為提示節は含むが，完了の報告を含まない課題単位の数を示して
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いる。有意な関係が見られた種類の p値を太字で示している。「依頼」と「体言止め」が
使用されたとき，行為完了の報告ありの割合が有意に増加しており，「テ節」が使用され
たとき，行為完了の報告の出現が有意に減少していた。
4.3.4 考察
指示形式による共有信念構築の違い
分析の結果，行為の提示形式によって Followerの経路描写のタイミングや完了の報告
の有無が異る傾向が示された。このことから形式によって発話の役割が異なっていたこ
とが考えられる。前節の考察 (4.2.4)で議論したように，Followerが経路描写を遅らせる
ことは，アコモデーションルールにより経路に関する情報を多く得られるという利点が
ある。それでは，むしろなぜ表 4.10 に示されたように「依頼」が使用された場合には，
Followerが経路描写を行う傾向が高まったのだろうか。「依頼」は，人に動作をすること
を頼む明示的表現である。一般的には，この表現が用いられた場合は，依頼された行為を
実行することが話し手に期待されていると思われる。Traum[6] の表現を用いれば，「依
頼」表現によって聞き手の将来の行為が提示され，それが受諾された場合には，行為提示
節の直後に行為を実行する義務が発生していたのではないだろうか。そのため，「依頼」
が使用された場合には，実際に経路を描写していることが多く，完了の報告の出現頻度が
高かったと考えられる (表 4.11)。また，直後に経路を描写するために，目標を明確に提示
する必要があったと考えられる (表 4.8)。つまり，「依頼」が用いられた場合，従来モデル
(図 4.2)に近い形で課題が遂行されていたと考えられる。
「テ節」と「確言」は，「依頼」と同時に使用されない傾向があった (表 4.7)。同時に使
用されない理由として，これらの表現を用いた発話の効果が，「依頼」表現が用いられた
ときの発話の効果と同時に成立しえないないということが考えられる。「テ節」「確言」が
用いられた節と，「依頼」が用いられた節で異なっていたことは，行為の実行との間に有
意な関係がみられなかったことと，完了の報告が行われない傾向がみられたことである。
このことから，「テ節」「確言」が用いられた場合は，「依頼」と異なり，直後に行為を実行
することが義務になっていなかったと考えられる。ただし，行為が実行されないというわ
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けではない。「テ節」「確言」の使用と，Followerの経路描写との間に有意な関係は見られ
なかったが，動画で経路描写の様子を個別に見たところ，ほとんどは次の課題単位の中で
経路描写を行っており，大幅に経路描写が遅れるということはなかった。つまり，「テ節」
「確言」が用いられた場合，行為提示節の理解に問題がなければ，行為が実際に問題なく
実行されたかどうかの確認をしなくても，行為が上手く実行されたことを想定して，対話
が継続されていたと考えられる。このことから，「テ節」と「確言」が用いられた場合は，
前節で示された「実行延期」と「無確認」のパターンが生じやすい状況であったと考えら
れる。
状況共有下の課題遂行過程との比較
3章で分析した状況共有下の課題遂行と同様に従来モデルからの予測と異なっていたの
は，指示者から行為者に対して目標が詳細には提示されていなかったことである (表 4.8)。
この傾向は特に「テ節」，もしくは「確言」が使用される場合にみられた。前節で述べたよ
うに「依頼」は指示の直後に Followerが経路描写を行うことを想定した指示であるため，
目標が明確に伝えられたと考えられる。一方，「テ節」や「確言」の場合は，その直後で行
為を実行する必要性は低く，次のサブ課題の情報等を利用して課題を遂行するために，1
つの課題単位の中では目標が詳細には提示されなかったと考えられる。そして「依頼」よ
り「テ節」や「確言」の使用が多いということは，この方が，対話参加者にとって課題を
遂行しやすいからではないだろうか。すなわち，言語を使用して事前に目標を詳細化して
から行為を実行するよりも，目標をある程度曖昧なまま行動を開始してしまい，その後得
られる情報を利用ながら，目標を漸進的に推論する方が認知的に容易だと考えられる。
状況共有下との違いとしては，コンビニコーパスではほとんど使用されていなかった条
件表現が状況非共有下では使用されていた点が挙げられる。今回の「条件節タラ」の出現
位置を見ると，先頭以外で出現する頻度が有意に高く (表 4.6)，さらに調べると，複数の
行為提示節の最後に出現するケースが多かった (88%，42/48，p < .001)。また，「条件節
タラ」が使用された場合にも，目標が詳細に提示される傾向がみられた。これらのことか
ら，「条件節タラ」は，次のサブ課題の前提を提示する働きをしていたことが考えられる。
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状況共有下では，課題の進行が見えるので，指示の前提となる状況についていの認識が対
話参加者間でずれることはない。しかし，状況非共有下では，必ずしも認識が一致してい
ないため，指示者は自分がどのような状況を想定して指示をしているか示すために「条件
節タラ」が使用されたと考えられる。
課題指向対話モデルの検討
「テ節」や「確言」など，行為の提示形式に「依頼」以外の表現が用いられていた場合の
課題指向対話モデルについて検討する。上記で，「テ節」「確言」が用いられた場合は，直
後に行為を実行することが義務になっていなかったと述べたが，このことは行為者の自由
度が高まるということを意味している。また，必ずしも目標は詳細に提示されないため，
行為者は発話において前提とされていることの推論をしながら，目標を漸進的に推論し，
行為の遂行タイミングを指示者とは独立にプランニングして課題を遂行するようにモデル
を修正する必要がある。
4.4 4章のまとめ
共同的活動における共有信念更新のメカニズムを明らかにするため，日本語地図課題対
話を題材にして，課題の進行プロセスの分析を行った。その結果，従来モデルの予想とは
異なるプロセスが存在することが分かった。従来モデルに近い形で課題が進行するのは，
聞き手が将来実行する行為を「依頼」の形式で提示した場合であった。依頼の形式が用い
られていない場合は，行為が完了したことを対話参加者で共有しない傾向が示された。こ
の結果から，依頼以外の表現が使用された場合には，目標を共有するものの，直後に行
為を実行することを義務付けないという仕方で共有信念が更新されると提案した。また，
「テ節」や「確言」が用いられた場合の課題遂行過程を説明するためには，対話参加者が
あいまいに目標を共有し，将来実行する行為だけではなく，行為実行後を前提とした発話
から目標を推論し，ある程度独立に行為を実行するというようにモデルを修正する必要が
あると提案した。
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第 5章
課題指向対話における条件表現の
機能
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5.1 状況非共有下の共同的活動における条件表現の機能の
分析
日本語の条件表現には「タラ」「ト」「バ」「ナラ」など複数の表現があることが知られて
おり，マップタスクにおいては図 5.1のようにそれぞれの表現の使用がみられる。一方，
状況共有下の課題遂行であるコンビニコーパスでは，こうした条件表現はほとんど使用さ
れていなかった (3章)。この理由として，状況非共有下で行われるマップタスクでは，指
示者が課題の進行状況を直接知ることができないため，指示の前提を明示するために条件
表現を用いていることが考えられる。これまでの研究で，各条件表現の用法の違いに関す
るさまざまな理論が提案されているが，課題指向対話においてどのような役割を果してい
るかということに関する研究は行われていない。そこで，各条件表現が後続する発話に対
してどのような共有信念を構築するかという観点からマップタスクにおける条件表現の使
用傾向を分析する。
種類 発話例
1) タラ 下りましたら 今度 だいたい また 5センチくらい左に行ってください
2) ト まっすぐ上にゆくと 北の沼の真ん中あたりに着きますよね
3) バ 鉄橋を渡れば いいんですよね
4) ナラ 丁度真ん中にトーテムポールがあるんなら丁度トーテムポールの真下
図 5.1 地図課題対話における各条件表現の例
5.1.1 データ
地図課題対話 128対話中の 32対話を分析に用いた。分析対象は，視認不可能条件で，4
回施行するうちの，1回目と 4回目の対話である。
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5.1.2 アノテーション
条件表現の内容，各条件表現の既出/未出，主節の内容を分類し，各表現の使用傾向を
明らかにする。
■形式の分類 分析対象データからまず，「タラ」(助動詞タ-仮定形)「ト」(助詞-接続助
詞)「バ」(助詞-接続助詞)「ナラ」(助動詞ダ-仮定形)が用いられている箇所を抽出する。
条件表現の内容と主節の内容の関係を検討するため，「そうしたら」, 「たら」, 「そうす
ると」，「なら」のように内容を共なわず，接尾辞のみ，もしくは指示詞 +接尾辞の形式の
場合を接続詞的用法として区別する。
■節の内容 条件節が表わす内容は，地図課題の特性から以下の 5つに分類した。
表 5.1 条件節の内容の分類
種類 内容
経路説明 Followerの経路描写に関する内容
仮定的行為 実際に行動はしないが，課題遂行に必要な情報を説明するために導入される行
為 (例：真っ直すぐ線をひくと (実際には線を描かない))
視点変更 「地図全体で見ると，東」のようにその後に続く表現を理解するための視点の
変更する場合
疑問/質問 指示や経路描写に迷う場合に使用される「どうしたら/なんて言ったら」
その他 上記以外
■既出/未出 条件節の内容の命題部分 (たとえば，「下りましたら」という条件節の場合
は「下る」という内容)がその条件表現が使用されるより前にすでに会話内に出現してい
る場合は「既出」であり，出現していない場合は「未出」とした。
■主節の内容 主節の内容も，地図課題対話の特性から以下の 5つに分類した。
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表 5.2 主節の内容の分類
種類 内容
次の行為 条件節で提示された内容が終った後に Followerが行う行為 (図 5.1.1)，
行為実行の結果 条件節で提示された行為を実行した結果に起こること (図 5.1.2)，
評価 条件節で提示された内容が妥当かどうか判断に関わる内容を意味する場合 (図
5.1.3)
地図情報 地図に関する内容の場合 (図 5.1.4)
その他 上記以外
5.1.3 結果
形式ごとの出現頻度
各表現形式の出現頻度を 表.5.3に示す。*1*2タラ形式とト形式の使用頻度が高く，ナラ
形式の使用が少なかった。バ形式は Followerが使用することが多かった。以降では，接
続詞的用法は分析の対象外とする。また，出現頻度が少ないためナラ形式も分析対象とせ
ず，タラ，ト，バの 3つの形式の使用傾向について分析する。
条件節の内容
条件節の内容を分類し，集計したのが 表.5.4 である。集計の結果，タラ形式, ト形式,
バ形式のいずれも表現も「経路描写」が多かった。「仮定の行為」や「視点の導入」はトが
使用されることが多かった。「どうする/ 何て言う」はタラとバで同程度使用されていた。
*1 表.5.3の集計には，相手の発話を単に繰り返す発話は含めていない。
*2 トには「行くとすると」「行くとするじゃん」のように「ト +スル +付加要素」という表現がある (これ
は 16ケース出現していた)が，「トスル」はトとは異なる形式と役割があると考えられるため，今回の分
析対象から除いている。
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表 5.3 条件節の形式と頻度
節 接続詞 合計
Giver Follower Giver Follower
タラ 120 12 195 11 338
ト 115 24 47 20 206
バ 20 53 0 0 73
ナラ 2 1 8 0 11
表 5.4 条件節の内容
経路
説明
仮定的
行為
視点
変更
疑 問/
質問
その
他
タラ 108 5 3 13 3
(72%) (4%) (2%) (10%) (1%)
ト 82 21 35 0 1
(59%) (15%) (25%) (0%) (0%)
バ 53 1 4 14 1
(73%) (1%) (5%) (19%) (0%)
条件表現内容の既出/未出
条件節の内容が「経路説明」である場合に限定して*3，内容がすでに会話に導入された
ものであるかを調べた結果を表.5.5に示す。分析の結果，タラとバは既出が多く，トはそ
の 2つと比べると未出の場合が多かった。
主節の内容
表.5.6は，条件節の内容が「経路説明」場合。表.5.7は，条件節の内容が「仮定的行為」
の場合。表.5.8 は，条件節の内容が「視点の変更」の場合をである。「どうする/何て言
*3 仮定的行為や視点の変更は，会話へ導入する際，条件表現を用いる必要があり，既出ではありえないるた
め，ここでは除いている。
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表 5.5 経路説明内容の既出 or 未出の頻度.
Giver Follower
既出 未出 合計 既出 未出 合計
タラ 92 10 102 6 0 6
ト 40 29 69 12 1 13
バ 1 5 6 38 9 47
う」が従属節の内容にくる場合の主節はすべて「評価」だったため，表は省略した。主節
がある場合の条件節の数を示しているため，5.1.3, 5.1.3で集計した条件節の数より少な
くなっている。
表 5.6 条件節の内容が「経路説明」の主節の内容
次の
行為
行為実行
の結果
評価 地図
情報
その他
タラ 82 10 0 0 2
(既出) 71 8 0 0 2
(未出) 11 2 0 0 0
ト 3 68 0 2 1
(既出) 2 39 0 2 1
(未出) 1 29 0 0 0
バ 0 1 47 0 0
(既出) 0 0 34 0 0
(未出) 0 1 13 0 0
条件節の内容が「経路描写」の場合，タラ形式は主節の内容に「次の指示」が来ること
が多く，ト形式は「行為実行後の状況」が多く，バ形式は行為に対する「評価」が多かっ
た。この傾向は，経路説明の内容が既出であっても，未出であっても違いは見うけられな
い。また，条件節の内容が「仮定的行為」である場合も，主節の内容が経路描写のときと
同じ傾向だった。内容が「視点の変更」の場合は，ト形式の主節の内容が地図情報が多く，
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表 5.7 条件節の内容が「仮定的行為」の主節の内容
次の
行為
行為実行
の結果
評価 地図
情報
その他
タラ 2 2 1 0 0
ト 0 18 0 0 0
バ 0 1 0 0 0
表 5.8 条件節の内容が「視点変更」の主節の内容
次の
行為
行為実行
の結果
評価 地図
情報
その他
タラ 1 0 0 0 0
ト 4 1 0 23 3
バ 0 1 0 2 2
経路描写が内容のときとは傾向が異なっていた。
5.1.4 考察
前提導入の観点からみた条件節の機能
4 種類の条件表現の中でナラ形式はほとんど使用されていなかった。これは，大野ら
[42]による報告と同じ傾向であった。ナラ形式はサンプルが少なかったため，本節ではそ
れ以外のタラ形式，ト形式，バ形式の使用について検討する。3種類の条件節の使用の中
で最も明確な違いがみられたのが，条件節の内容が行為である場合の主節の内容であっ
た。条件節の内容が実際に行う行為であっても，仮定的な行為であっても，タラ形式の場
合は主節の内容が Followerが次に実行する行為であることが多く，ト形式の場合は行為
実行後の結果に関するものが多く，バ形式の場合は評価に関する内容が多かった (表.5.6，
表.5.7)。この傾向は，条件節の内容がそれ以前の会話に導入済みであった場合でも，そう
でない場合でも同じであった。本節ではこの結果に基づいて，条件表現が構築する共有信
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念の違いを次のように提案する。
タラ 主節の内容を理解可能にするために条件節で言及された行為の「完了」，もしくは
「完了の想定」を共有信念にしようとする場合，話し手はタラ形式を用いる。つま
り，タラ形式は条件節の行為の完了状態を主節の文脈としてセットする。
ト 主節の内容を理解するために条件節で言及された行為の「実行」，もしくは，「実行
のシミュレーション」を共有信念にしようとする場合，話し手はト形式を用いる。
つまり，ト形式は条件節の行為の実行，もしくは実行のシミュレーションを主節の
文脈としてセットするが，行為の「完了」はセットされない。
バ 条件節で言及された行為の完了，実行，もしくはシミュレーションをしないことを
共有信念にしようとする場合，話し手はバ形式を用いる。つまり，バ形式は条件節
で表わされる行為の実行については曖昧で不確かである。
タラ形式の主節の多くが，Followerが実行する次の行為であるということは，条件節が
導入された時点で，次の指示が可能な状態が会話参加者の間で共有されていたと考えられ
る。つまり，タラ形式で導入された行動の完了状態が，会話参加者同士で共有されていた
のである。このことは，タラで導入される行為はそれ以前にすでに会話で導入されている
場合が多い 5.5ことと整合的である。
ト形式の主節の多くが，行為実行後の結果に関するものであるということは，行為を実
行することは共有されているが，タラとは対象的に行為を実行した結果は会話参加者間で
共有されていないと考えられる。
バ形式によって導かれる主節のほとんどが「いい」であり，行為についての評価に関す
る発話であった。そして，ほとんどが Followerによって使用されており，条件節の中で
述べられる行為が正しいかどうか Giver に評価を求めるための発話だった。条件節の内
容に含まれる行為が実行されているかされていないか関わらない内容が主節に使用される
のは，タラ形式，ト形式と対象的に，バ形式によって導入された行為の結果や実行が共有
されないからだと考えられる。
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他の研究との関係
無数にある条件表現の用法に関する研究のすべてについて議論することはできないた
め，本節では広く知られているいくつかの研究と上記の提案との関係について検討する。
タラ形式の特徴とされてきたことは，前件と後件が一般的な依存関係を表わすのではなく
のではなく「個別的」[43]，「偶有的」[44]な事態を表わすことである。さらに，偶有的な
事態はト形式でも表わされるが，タラ形式を用いる場合には「事態の完了性」の意味が表
われるとされる [44, 45, 46]。前節で提案したタラ形式の機能は，特定の行為の完了状態
を対話参加者の共有信念に設定することである。特定の行為の完了を想定しているという
ことは，個別的であり，前節の提案と整合的である。
ト形式も「偶有的」な事態を表すが，「話し手が事実として認識している依存関係を表
す」とされる [44]。Alfonso[45]は，一方の出来事が起こると「いつも」，「習慣的」に起こ
る行為，状態であること，一方の出来ごとが起こると，「自然」に「明らか」な結果とし
て起こること，一方の出来ごとが起こると「直後に続いて」起こることを示すと述べてい
る。益岡 [43]も「ト形式の前件と後件は，継続的に実現する 2つの事態を表わす」として
いる。前節で提案したト形式の機能は，特定の行為を実行することを対話参加者の共有信
念に設定することである。この節によれば，条件表現で表わされる行為の実行を共有信念
にし，その後に引き起る事態を述べることで話し手が事実として認識している依存関係を
提示していると説明できる。
バ形式については，タラ形式とは対象的に「一般的」[43]，「法則的」な因果関係 [44]を
表すとされる。前節の提案では，バ形式は特定の行為の完了，および実行を想定しないと
したが，具体的な行為を想定しないために一般的意味が生じると説明できる。
これまでの研究の多くは，条件節と主節との関係から条件表現の特徴を説明しており，
条件節の使用による対話への効果について述べていない。本研究は，条件表現の機能か
ら，これまでの研究で述べられてきた条件表現の特徴を説明できることが新しい点である。
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5.2 5章のまとめ
条件表現「タラ」「ト」「バ」のマップタスクにおける使用傾向を分析した結果，それぞ
れに明確な違いが見られた。それは，条件表現が内容が行為に関する場合，主節の内容に
特定の傾向があるというものであった。本研究は，分析結果に基づき，条件表現の使用が
どのような共有信念を構築するかという観点から，それぞれの表現の機能について提案を
行った。
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第 6章
日常会話における条件表現の使用
傾向
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5章で分析した地図課題対話コーパスは，特定の課題を達成するように設計された対話
であったため，条件表現の使用も限定的だと言わざるをえない。そこで，人々の日常の言
語使用が収録された『日本語日常会話コーパス』を用いて，多様な場面における条件表現
の使用傾向を調査し，5章で得られた知見の位置づけを検討する。
6.1 日本語日常会話コーパス (CEJC)
『日本語日常会話コーパス』（以降では CEJC と呼ぶ) は，国立国語研究所の共同研究
プロジェクト「大規模日常会話コーパスに基づく話し言葉の多角的研究」で現在構築中
(2022年完成予定)のコーパスである。CEJCには 200時間の会話が収録される計画であ
り，そのうち 50 時間が 2018 年度中にモニター公開される予定となっている。モニター
公開対象となっている会話はすでに転記され，形態素解析情報が付与されてデータベース
に格納されている。CEJCは，事前の会話行動調査の結果 [47] に基づいて，さまざまな
世代や職業の人たちによる多様な場面における対話がバランス良く収録されていることが
最大の特徴である。また，CEJCには転記だけでなく，分析に用いるための映像や音声が
整備されており，発話が行なわれた文脈情報を得ることが可能となっている。
6.2 「そうしたら」と「そうすると」の使用傾向
これまでの研究で検討されてきた条件表現の分析の 1つの観点である条件表現が表す事
態の「事実関係」の観点から分析を行う [48]。事実関係とは，条件表現で表わされる事態
が，仮定的なことであるのか，実際に行われたことであるのか，実際に行なわれたことで
ある場合，現在行なわれていることであるのか，過去に行われたことであるのかという観
点のことを指している。条件表現によって表される事態の事実関係によって使用される条
件表現が異なると考えられており，これまで「仮想」「未来」「現在」「過去」「多回」「一回」
などの区分が検討されてきた。ただし，これらの研究の多くは，研究者が条件表現の形式
を別の形式に置き換えてみたり，文の一部を変えてみたりして，文や節の意味が変化する
かどうかや，自然な日本語の文として認められるかどうか操作した結果に基づいてる。本
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研究では，タラ形式とト形式が日常的な対話においてどのように使用されているか，その
傾向を定量的に明らかにする。
条件表現形式の使用は接続する語の性質の影響も受けることが知られている [49]。その
ため，各接辞が接続する語を限定して特徴を比較することにした。接する機会が多い表現
である程，その表現の使用規則の形成に影響すると考えられる。そこで，『名大会話コー
パス』[50]，『合体女性のことば・男性のことば（職場編）』[51]，『日本語話し言葉コーパス
（CSJ）』[52] に含まれる会話と現在構築中の『日本語日常会話コーパス（CEJC）』[11] の
一部を用いて条件表現の使用頻度を調べた結果，16,403の条件表現のうち，「そうしたら」
（「そしたら」「そうしましたら」を含む*1。以降「そうしたら」で代表させる）が，742例
（条件表現中 5.5%）で，「そうすると」（「そすと」「そうすと」「そうすっと」「そうします
と」を含む。以降「そうすると」で代表させる）で 275 個（同 1.5%）とかなり使用頻度
が高いことが分った*2。そこでこの 2つの表現に注目した*3。
「そうしたら」と「そうすると」は書籍や文献では，先行する文が真である場合の後件と
の因果関係を示す接続詞として扱われていることも多いが [55, 56]，それぞれの特徴は明
らかにタラ形式とト形式の性質の影響をうけているものと考えられる [57, 58]。そこで，
本研究ではそれぞれを指示詞「そう」，動詞「する」に条件表現を示す接辞である「タラ」，
または「ト」が接続した従属節ととらえ，両者の性質の違いは条件表現のタラ形式とト形
式の違いと平行するものと考え分析を行う。
6.2.1 データ
2018 年 5 月の時点*4でモニター公開対象とされたデータ（約 50 時間) を分析対象と
する。
*1「そしたら」は「そうしたら」の縮約形として [53]，本研究では両者を区別せず，同一のものとして扱う。
*2 「タラ」「ト」「バ」「ナラ」の接辞の直前の語 (ここで語とは国立国語研究所が規定した短単位 [54] のこ
とを差す)で最も出現頻度が高いのが「為る」で (2,129回出現，条件表現中 13.0%)，その前の語で最も
頻度が高かったのが「そう」であった。
*3 「そうすれば」は 3ケースあり，「そうするなら」は使用されていなかった。
*4 協力者からの要請等により実際のモニター公開データはこの時点より若干少なくなっている。
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6.2.2 アノテーション
■ターゲットの抽出 「そうすると」「そうしたら」，および前件と後件は以下の手順で抽
出する。
1. CEJC から「そうしたら/ そうすると」を抽出する。
2. 1 で抽出した各表現について後件を特定する。
3. 2 で後件が特定できたものについて，前件を特定する。
まず，データペースから「そう (副詞)」+「する (動詞)」+「た (助動詞-仮定形)/と (助
詞-接続助詞)」が出現する箇所を取得する。次に，前件と後件の取得であるが，通常，前
件は従属節で表された事態であり，後件は主節で表された事態である。しかし，「そうし
たら」と「そうすると」の場合，前件は条件節ではなく，指示詞「そう」によって参照さ
れる事柄である。その事態は以前の発話で言及されている場合もあれば，明確には言及さ
れていない場合もある*5。本研究では，まず後件を特定し，その後件の成立に関わる前件
を特定するという方法を用いた。後件は基本的に，「そうすると/そうしたら」の直後で
「そうすると/そうしたら」を発した話者と同一人物が発した内容とした。ただし，直後に
別の文が挿入されているような場合もあるため，直後の内容では文脈上明らかに不自然と
感じられる場合には，直後ではなくそれ以降の内容を後件とした。アノテーションは手順
2，3 で前件と後件の両方が特定できたもののみを対象とし，どちらか一方でも特定でき
ないものは分析対象外とした。
実際の事例でターゲットの抽出方法を説明する。会話断片 6.2.1 は分析対象データの一
部である。表記法や転記に付与されている記号は基本的には CEJC で定められたものを
用いているが（記号の意味については付録「CEJC 転記タグ一覧」に記載），読みやすさの
ために分析に関わらない部分を簡略化している。「そうしたら」，もしくは「そうすると」
を太字で示す。前件に関わる発話がある場合は下線を付し，後件に関わる発話に波線を付
している（以降の会話断片においても同様）。ここでは，幼児の好ましくない行動への対
*5
77
応に関して 3 人（A, B, C）が会話をしている。8 行目に話者 A が「そうすると」を発し
ている。後件は，A のその直後の発話である 12 行目の内容と考えられる。そして，前件
は「絶対に反抗する」という事態の成立に関することで，1 行目，13 行目，15 行目の発
話から，「一，二歳の幼児に対してだめだめと言葉で注意すること」であると推察される。
会話断片 6.2.1
(3人の女性が幼児の好ましくない行動への対応に関して会話をしている場面)
01 B だめだめってゆうだけの [人も多い。
02 A [でもね:。
03 C ああ。
04 A [そうだよね:。
05 C [でも。
06 B [うーん。
07 C うーん。
08 A [そうする [と そのね
09 B [うーん。
10 C [それは多いいかも [しれ [ない。
11 B [うーん。
12 A [
:::::::::::::
絶対に反抗するよ。
13 A だめって [ゆわれると余計やりたくなんじゃない?。
14 B [うん。
15 A 一歳半か二歳なんてね。
(K001 003 674.556 - 684.537)
■前件の事実関係 条件表現が表す事態の事実関係について分類を行う。前件が表す事態
の事実関係として表 6.1 に示した 6 項目の認定を行う。分類は，森田 [53]，前田 [49] を
参考にしている。森田は，タラ形式の用法を「不確かな未来，仮想」「ほぼ確定した未来」
「現在」「過去」の 4つに分けて説明している。森田は，仮定的な事態をその事態の実現の
「確実性」によって，「不確かな未来，仮想」と「ほぼ確定した未来」の 2 つに分けている
が，実際の会話で述べられる事態の確実性を判断することは困難であるため，この区別は
行わなかった。ただし，ト形式は反事実的な事態を表す場合に使用されないとされている
ことから，実現しない事態であるか，将来起こることが予期される事態であるかを区別す
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表 6.1 前件の事実関係の分類
事実関係 内容
仮想 事実と異なること。または，起こることが想定されていないこと。
未来 未来会話参加者の将来の計画・予測・期待する（されている）こと。
過去 一回 過去のある時点で偶然に起こったこと。多回 過去に複数回起こったこと。過去の認識，知識，習慣。
現在 一回 会話中に行われていること。多回 過去，未来の特定の出来事に限定されないこと。複数回起こること。
現在の認識，知識，習慣。
ることにし，前者を「仮想」，後者を「未来」とした。過去と現在については，偶然的なこ
とか，反復的なことかで条件表現の形式が異なるとされていることから [49]，特定の具体
的な事態を表している場合を「一回」とし，特定の事態ではない場合を「多回」とした。
たとえば，会話断片 6.2.1の前件である，幼児に言葉でだめだめと注意をすることは現在/
多回となる。
6.2.3 結果
それぞれの頻度は，「そうしたら」が 171 回*6，「そうすると」が 85回*7であった。合
計 256のうち，分析対象外は 23であった。そのほとんどが何らかの理由で後件が述べら
れなかった場合であった。この 23ケースを除いた，233（「そうしたら」152，「そうする
と」81）のケースを対象に分析を行う。以降の分析では，「そうしたら」「そうすると」を
それぞれ，タラ形式またはタラ，ト形式またはトで示すことがある。
*6 実際に使用された表現は，「そしたら」161回，「そうしたら」9回，「ほしたら」1回 であった。
*7 実際に使用された表現は，「そうすると」66回，「そうすっと」8回，「そうすと」7回，「そすると」4回
であった。
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表 6.2 前件の事実関係別の使用頻度
仮想 未来 過去 現在 計
一回 多回 一回 多回
タラ
4 37 61 8 11 31 152
(2.6%) (24.3%) (40.1%) (5.3%) (7.2%) (20.4%) (100%)
ト
0 18 2 9 8 44 81
(0%) (22.2%) (2.5%) (11.1%) (9.9%) (54.3%) (100%)
計
4 55 63 17 19 75 233
(1.7%) (23.6%) (27.0%) (7.3%) (8.2%) (32.2%) (100%)
表 6.2 に示す通り，出現頻度全体で見ると，現在/多回，過去/一回，未来が多く，続い
て過去/多回，現在/一回の順で，仮想的な事態を表すことは少なかった。仮想を表す場合
は，すべてタラ形式が使用されており，ト形式は使用されていなかった。形式別で見る
と，タラ形式は，過去/ 一回の事態を表す場合が 40.1% と一番多かった。それに対し，ト
形式は前件が現在の多回的な事態である場合が 54.3%と最も多かった。
6.2.4 考察:条件表現が使用される文脈
本節では条件節が表す事実関係ごとに「そうしたら」と「そうすると」の実際の会話中
の使用を観察し，それぞれの特性を検討する。ただし，[仮想]の事態は事例が少なかった
ため，分析対象外とした。
■過去/一回の出来事を表す場合 過去の一回の事態を前件とする会話としてタラが使用
されている対話とトが使用されている対話をそれぞれ会話断片 6.2.2，6.2.3に示す。両者
とも前件の事態が発生した後に，後件の事態が発生している点は共通しているが，タラが
使用されている会話断片 6.2.2では，タラからトに置き換えることができないのに対して，
トが使用されている会話断片 6.2.3はトをタラに置き換えることができる点が異なる。会
話断片 6.2.2でタラからトに置き換えができない理由は，話し手 Aは自分が目撃して驚い
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た過去の出来事を述べようとしているのに，トに置き換えると前件が原因で後件が生じた
というニュアンスが生じてしまうために不自然な日本語になるからだと考えられる。それ
に対して会話断片 6.2.3は，前件が原因で後件が生じたとことを話し手は伝えようとして
おり，この場合にはタラでも不自然ではない。つまり，「そうすると」の使用により，前
件の事態が原因で後件が生じたという含みが生じてしまうのに対して，「そうしたら」の
場合は必ずしもこのような含みが生じないと考えられる。過去/一回の事態が前件である
場合に，タラ形式の使用頻度が高い理由 (表 6.2)は，日常会話では，過去に起った意外性
のある出来事を他人に語る場面が多いためだと考えられる。
会話断片 6.2.2 (過去/一回「タラ」)
(女性 Aが友人 (B,C,D,E)に電車内で目撃した出来事について語る場面:前件は電車のドア
に鞄が挟まれてしまった人物がいたことであり，後件は，4行目の反対側のドアが空いてし
まったことであると考えられる。)
01 A なんか前に鞄挟んじゃった人がい [て:
02 B [うーん。
03 C うん。
04 A そしたら
:::::::::::::
次の駅で反対 (L
:::::::::::::
側が開い)[が [(L
:::::::::::
開いちゃって)。
05 B [うわーおー。
06 C [え?。
07 D [えー。
(C001 001 395.647 - 403.745)
会話断片 6.2.3 (過去/一回「ト」)
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(男性 (A)が孫 (仮名「のぶ」)と息子の嫁と共にお盆の見送りを行ったときのエピソードに
ついて語る場面:70代の男性 Aの妻 (孫にとって祖母)はすでに亡くなっている。)
01 A お お盆終わって送り火やんでしょ?。
02 B うん。
03 A ほんと まあ 俺と まあ せがれは (D イ)[いないから。
04 B [忙しいからね。
05 A んで:まあ 孫:(T 二人)。
06 A じゃあね はい じゃあ おばあちゃん送ろうね:って@嫁の発言を再現
07 A 来年はおじいちゃんと一緒に [(L 送ろうね)@嫁の発言を再現
08 B [(L)
09 A (L おじいちゃんも一緒に送ろうねだって)。
10 A (L そすと)[
:::::::
うちの (R
::::::::::::::::::::
のぶ)が一瞬考えん [だね。(L)
11 B [普通の会話?。
12 C [(L)
13 B 誰だ? えっ おじいちゃん [て。
14 A [何を送んだろう。(L)
(T004 005b 1256.119 - 1279.737)
■現在/一回の事態を表す場合 現在/一回の事態が前件となっている会話断片を 6.2.4，
6.2.5に示す。両者は前件が対話中に行った行動で，その結果が携帯電話の画面に表示さ
れる場面であるという点で類似している。しかし，ここでもタラが使用されている会話断
片 6.2.4は，トに置き換えるのが不自然であるのに対して，会話断片 6.2.5は，トをタラ
に置き換えることが可能である。この理由も前段落でみた過去/一回の事態の場合と同様
に会話断片 6.2.4は，話し手が前件の結果によって後件が生じたことを述べようとしてい
ないためにトが使用できないのに対して，会話断片 6.2.4は前件によって後件が生じるこ
とを述べているために，タラへの置き換えが可能だと考えられる。
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会話断片 6.2.4 (現在/一回「タラ」)
(役員会の後の打ち上げの会話。Aは役員会と打上げに参加できなかったメンバーに Bが含
まれる写真を送ったことを報告する場面。)
01 A お写真で [送り (L ました:)。
02 B [えっ。やだ:。やだ:。
03 C (L)
04 B 送っちゃったの:?。
05 B なんか (D モイ)盛り上 [がっている写真。
06 D [なん (D ハ)彦根 なんとか島でしょ。
07 A そしたら
::::
ほら
::::::::::::
送りましたって。
(T004 005b 849.727 - 858.030)
会話断片 6.2.5 (現在/一回「ト」)
(A と B が旅行の計画をしている場面で行われたやりとりの一部。二人は携帯電話でイン
ターネットにアクセスし，飛行機の便を検索しながら会話を行っている。)
01 A 三十一か。
02 B 三十 [一でいいのか。
03 A [で 一日にたぶん着 [くんだよね。
04 B [帰ってくるってことだもんね。
05 A うん。
06 B じゃ 三十一出発でいいじゃん?。
07 B で エ%コノミー検索する。
08 B そうすると
::::::
この (W
:::::::::::::::::::::::::::::::::::::::
カチ |八)サイトからさ:[検索してくれてんじゃん?。
09 A [うん。
10 B ＨＩＳとか:。
(K001 014 359.036 - 383.860)
■過去/多回性の事態を表す場合 前件が過去/一回，現在/一回の事態を表す会話断片の
観察から，前件から後件が生じないことを述べる場合には，ト形式が使用できず，タラ形
式が使用されるのに対して，前件と後件の間に因果関係がある場合には，タラ形式とト形
式のどちらも使用できることが示唆された。両者の違いを詳細に調べるため，以降は，前
件から後件が生じる関係を述べている会話に限定して観察し，タラ形式とト形式の選択要
因について検討する。
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会話断片 6.2.6と 6.2.7は，前件が過去の多回性の出来事で，後件は前件の結果生じた
出来事であり，前件と後件に因果関係がある。そして，それぞれタラをト，トをタラに
置き換えたとしても不自然ではない。それではなぜ，会話断片 6.2.7ではタラ，会話断片
6.2.7ではトが選択されたのだろうか。
会話断片 6.2.6 (過去/多回性「タラ」)
(夫のサプリメント摂取の効果について女性 Aが妹 Bに語る場面:女性 Aの夫がサプリメン
トを飲んでいたら貧血の症状が改善したということを，妹 Bに語っている。)
01 A 健康診断で貧血:ってゆわれて あの: ＤＨＣのさ 鉄分を:取らせてたの。
02 A サプリメン [ト。
03 B [うん。
04 A そしたらさ:(D ア)
::::::::::::::::
正常値になったの [よ。
05 B [へー。
(C002 016 2244.350 - 2255.699)
会話断片 6.2.7 (過去/多回性「ト」)
(保育士 Aが友人 (B,C)に特定の園児の対応について体験を語る場面:保育士 Aが，他人を
噛むことがある園児に対して，自分がとった対応とその結果を友人に語っている。)
01 A だからスキンシップを多くして: (D ク)(D カ)[彼の気持ちを
02 C [うん。
03 B うん。わかる。
04 A なんかこう穏やかにさし (U て)してあげれれば:
05 A [かぷっていか [ないんじゃないかと [思っ [て:
06 B [噛むことも。 [うん うん うん。
07 C [うん。 [うん うん。
08 A 今週がんばってみたの。
09 C うん。
10 B そしたら。
11 A そうすると
::::::::::::::
やっぱ抱っこが (L
:::::::::::::::
多くなるんだよね)。
12 C ま そうなんだ。
(K001 003b 455.407 - 474.356)
これまでの研究で，前件と後件の関係についてタラは「偶然」，トは前件から生じると
「いつも/自然/必然」に後件が生じる関係を表すと指摘されている。この理論に従えば，
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会話断片 6.2.6は，前件と後件に因果関係があるが偶然の出来事であることを表わし，会
話断片 6.2.7は因果関係があり，常に成り立つことを述べようとしていることになる。会
話断片 6.2.7の「そうすると」の場合は前件と後件の関係が偶然ではないことを話し手が
述べようとしていることは，後件が現在形で語られていることから推察できるが，会話断
片 6.2.6の「そうしたら」が使用された場合に偶然の出来事を表わそうとしているかどう
かは不確かである。次の段落ではさらに事例を挙げ，前件と後件の間に因果関係がある場
合のタラとトの選択要因は，前件から後件の生起が偶然，必然かの違いではないことを
示す。
■現在/多回性の事態を表す場合 会話断片 6.2.8，6.2.9，6.2.10は，前件が現在の多回性
(習慣的)出来事で，後件は前件の事態から常に後件が生じることを述べている。従来理論
では，これらのケースではすべてト形式が使用されると予想されるが，会話断片 6.2.8は
タラ形式が使用されており，会話断片 6.2.9については，タラ形式に置き換えても不自然
ではない。
会話断片 6.2.8 (現在/多回性「タラ」)
(家族 4人の朝食の場面で母 Aと父 Bが小学校の 1 学年の人数について話題にしている。)
01 B 今ひと学年六組なんていう学年 学校あんのかな:。
02 A (R 新井)。@小学校名
03 B (R 新井)はそうなんだ。 [すごいね:。
04 C [へー。
05 A あそこマンモスなの。
06 C あそこ何人?。
07 C 学校の人数。
08 B だって: そしたら
::::::
ひと学年
:::::::::::::::::::::::::
二百人近くいるってことでしょ?。
09 B うーわ。すげえ。
(T003 015 1116.539 - 1131.416)
会話断片 6.2.9 (現在/多回性「ト」)
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(友人同士の 4 人が，レストランでランチを食べている間に行われた会話の一部。このレス
トランのランチのメニューでご飯がつくのはカレーだけであり，カレーはチキンカレーしか
ない。)
01 A なんかあたし ご飯が好きなの。
02 B [そうです [よね。
03 C [うん。
04 A [で そうすると
::::::::::::::::::::
カレーしか選択肢がなくて
05 A [そすと
:::::::::::::::::::
チキンしかないじゃない?。
06 B [うんうん。
(K002 018 99.811 - 104.280)
会話断片 6.2.10 (現在/多回性「ト」)
(ボーイスカウトの活動に参加している 60代男性 (A)が後輩の 50代男性 (B)に自分の習慣
について語る場面)
01 A 北朝鮮がこの前 一回 一発目のあの大陸間弾道弾を撃った時に:横田基地のアメリカ:
軍の:軍人の家族が全部アメリカに帰っちゃったみたいな話しを聞いたんだよ。
02 A だ [そうゆう話しをすぐ話しできるように [練習するわけ
03 B [あー あー あー あー。 [あー あー。
04 B あー。でもそれは:(F あの:)きっといい%ですよね?。
05 A いい [よ:。
06 B [いいですよね:。
07 A で そんなこと自慢する話しでもない [し:。
08 B [(T うん)。
09 A (F あの) 別に 人前でゆう話しでもなくて そうすると:
10 A
:::::::::::::
自分の考え方がね
:::::::::::::::
[まとまるんだよね [。
11 B [うん。 [うん。
(T015 014 338.720 - 373.455)
注目したいのは会話断片 6.2.8のト形式をタラ形式に置き換えると不自然な印象を受け
ることである。この不自然さの原因は，「そうしたら」によって参照される前件は過去，も
しくは確実なことである必要があるのに，この会話では確実なこととして語られていない
からではないだろうか。仮に，会話断片 6.2.10を a’のように前件をタ形にすると，不自
然さが解消されるように思われる。
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


a’ 話をすぐ話しできるように練習したわけ そうしたら 自分の考えがまとまるんだよね
別の言い方をすれば，会話断片 6.2.8は「そうすると」を使用することによって，過去
の事実になっていないことを後件が生じる原因として対話に導入することを可能にしてい
る。このことはト形式の使用によって前件と後件が常に成立する関係を表すことと整合的
である。つまり，「そうすると」を使用することで前件は過去の特定の事態のことを参照
しているのではなく，対話中にその状況を想起させ，その結果生じることを述べることで
「いつも/自然/必然」に起ることを表わしているのである。このように考えると，会話断
片 6.2.8でタラが使用されている理由は，前件が対話の相手によって導入された事態であ
るため，その会話の中で確定したこととして扱うことができるためだと説明できる。そ
して，会話断片 6.2.9においてトが使用される理由は前件を自分が導入したため，相手に
とって確実なことではないためト形式が使用されたと説明できる。
■未来の事態を表す場合 前段落で提案した「そうしたら」と「そうすると」による前件
の事態の参照の仕方の違いによって，タラ形式とト形式の選択理由が説明できる場合があ
ることを示す。
会話断片 6.2.11と会話断片 6.2.12はどちらも前件が将来行う行為の候補となることで，
後件はそれを実行することで予想される結果である。しかし，前件にされている将来行
う候補の行為の確実性については，両者に違いがある。会話断片 6.2.11 は他の会話参加
者が CD を作ることへの同意が示されている (1 行目 10 行目)。それに対して会話断片
6.2.12 は，Bだけが前件の内容を話しており，会話参加者間で合意が得られているとは言
い難い。そのため，会話断片 6.2.11ではタラ形式，会話断片 6.2.12ではト形式が使用さ
れたと考えられる。
会話断片 6.2.11 (未来「タラ」)
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(PTA の役員たちが小学校の式典で流す音楽をピアノの生演奏にするか，音楽 CD を作成
してそれを式典で流すかどうかについて話している場面である。ピアノの演奏者を毎年探す
のは大変であるため CD を作成することの利点が述べられている。)
01 E 毎年作る必要はなくて [一個 [あれば [いい [だけだから:。
02 D [そうだよね。
03 A [そう。
04 A [一個あればいい。
05 B [一個あればいい。
06 D [一個あればいい (U もんね)。
07 A [うーん。
08 B [うーん。
09 C [ね。[毎年同じ (L 音楽)でもいいもんね。
10 E [ね。それ。そう。
11 E [そしたら
:::::::::::::::
それがあるだけ [で:
:::::::::
なんか仕事
::
ね
:::::::::::::::::::::::
使っていいって方向んなれば:
12 D [うん。
13 A [うーん。
14 D [うん。
15 D うん。
16 E
:::
あの
:::::::::::::::::::::::
一個仕事が [減ってだいぶ (L
::::::
こう)(L
::::::::::
楽にはなる)。
17 D [うん。
(T003 017 500.773 - 513.762)
会話断片 6.2.12 (未来「ト」)
(市民グループが講習会を行うための会場を予約する方法について話している場面)
01 A やってる人経由で押さえらんない?。
02 B だから別に運営委員会じゃなくてもいいんじゃないのかな:。
03 B 直接ゆってみてもいいんじゃない?。@施設管理の担当者に直接言う
04 B そのほうが [楽なんじゃない?。
05 A [そうすと
:::::::::::::::
めんどくさくない:?。
06 A なんか登録してないと: とかさ: あのー 色々と。
(T004 017 92.888 - 107.273)
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本研究の位置づけ
これまで研究でさまざまな提案がなされてきたが，多くの研究で指摘されているのは，
タラ形式は「偶有的」な事態を表わし，ト形式は「いつも」「自然に」起ること，「連続的」
に起ることを表すということである。この主張の根拠は，既存の文における「タラ」と
「ト」の接辞を置き換えて，日本語として不自然になるか，意図が変るかどうかを検査を
すると，前件と後件が自然な因果関係ではなく，後件が意外な結果であるような場合は，
明らかにタラ形式しか使用することができないため，タラ形式のト形式にはない特徴のよ
うにみえるからだと思われる。しかし，実際の会話を定量的に考察すると，ト形式の特徴
とされる必然的関係を表すタラの用法は多数観察される。つまり，必然的関係を表すのが
ト形式の特徴ではなく，必然的関係を表すのはタラ形式とト形式に共通する特徴であり，
偶有的関係を表わせないことがト形式の特徴と考えられる。本研究は，「そうしたら」と
「そうすると」によって前件が対話にどのように導入されるかという観点から，タラ形式
とト形式の使用の違いについて検討した。本研究の提案をまとめると次のようになる。
• 「そう」によって参照される前件を「過去」，もしくは「確実」なこととして対話に
導入する場合には「そうしたら」が使用される。
• 「そう」によって参照される事柄を過去の事態ではなく，発話時点で実行すること
を想定する場合には「そうすると」が使用される。
上記の提案は，タラ形式は「偶有的」，ト形式は「いつも」「自然に」起ることを示すと
いう従来の提案と整合的であるだけでなく，これまでの理論では選択理由が説明できない
場合でもタラ形式とト形式の使用理由を説明できる場合がある点が新たな知見といえる。
6.3 6章のまとめ
本研究は「そうしたら」と「そうすると」という 2つの条件表現に着目し，その使用状況
を現在構築中の CEJCを用いて調査を行った。まず，前件の事実関係によってタラ形式
とト形式の使用にについて整理し，それぞれの場合ごとにタラ形式とト形式の使用理由に
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ついて検討を行った。その結果，タラ形式とト形式の選択に関わる新たな要因を提案し，
それによって従来の研究では説明できない両形式の使用差を説明できることを示した。
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第 7章
結論
91
本研究は共同的活動における共有信念構築のメカニズムの実態解明を目指し，『コンビ
ニコーパス』，『日本語地図課題対話コーパス』，『日常会話コーパス』における (発話を含
む)行為について定量的な分析を行った。
これまでの課題指向対話モデルにおいて指示の成功とは，対話による意思疎通が成功
し，指示者が意図した行動を行為者が実行し，目標が実現することであると想定されてき
た。しかし，指示者が課題の遂行状況をモニターでき，課題の遂行途中に介入が容易な状
況だけでなく，指示者の介入が困難な，課題の遂行状況が視覚的に共有できない状況にお
いても，対話参加者は目標を詳細には伝えない場合が多いことが明らかになった。目標を
曖昧にしか共有していない状況でどのように課題を遂行しているのかを分析した結果，状
況に応じた指示者と行為者の方略の存在が明らかになった。
状況共有下の課題遂行では，指示者が行為者の行為をモニターしながら行為の途中に介
入したり，行為者が行為を調整するなどにより，課題が遂行されていた (3章)。状況非共
有下では，状況共有下より多様な行為遂行パターンによって課題が遂行されていた。その
行為遂行パターンと指示の形式には関連があることが示唆された。「依頼」表現によって
指示が行なわれる場合には，従来モデルに近い過程で課題が遂行される傾向がみられた。
一方，「テ節」や「確言」などの表現の場合には，目標が詳細には提示される傾向はなく，
サブ目標達成の報告がなされる傾向がみられなかった。指示の直後に行為を開始してサブ
目標を達成することを義務にしないことによって，行為者は自分の行為をコントロールで
きる自由が生じ，アコモデーションルールが利用しやすい状況になっていたと考えられ
る。また，指示者は条件表現を用いて指示の前提を明示することで，共有信念の調整が可
能な状況が作り出されていることが示唆された (4章)。
条件表現の使用に関しては，マップタスクにおける「タラ」「ト」「バ」「ナラ」の各条件
表現を定量的に分析し，結果に基づいて各表現が使用される要因の提案を行った (5章)。
そして，これまでの理論では条件表現の置き換えが可能とされてきた場合であったも，実
際の対話では使い分けがなされており，提案した要因によってその言語行動を説明できる
ことを示した (6章)。
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これらの結果は，人がいかにして共有信念の構築を実現しているか，そのメカニズムの
一部を明らかにすると共に，綿密な計画立案と共有信念の事前共有に基づく従来の共同活
動モデルを再考する必要があることを示すものである。すなわち，より人間らしく振る舞
まう知的ロボット，もしくは人と音声言語を用いたコミュニケーションを行う機械システ
ムには，我々が共同的活動を遂行する際に行っているように，目標がある程度曖昧であっ
ても行動を開始し，行為を開始した後で調整を行ったり，相手がそのように行動すること
を予想して行為の途中に介入したり，次の指示の情報を利用するために行為を開始せずに
待ったり，状況に応じて発話の前提を示すなどの機能が必要である。
以上の成果は，コーパスを用いた定量的な調査の結果得られた人の言語使用の仕組みに
関する新たな知見であり，対話コミュニケーションの基礎モデルや対話ロボットなどの工
学的応用に大いに寄与するものである。
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CEJC 転記タグ一覧
6章の転記で使用したタグの一覧を以下に示す。タグの詳細については，川端他 [59]を
参照。
表 1 CEJC 転記タグ一覧
タグ タグ概要 使用例
: 非語彙的な母音の引き伸ばし すご:い，デー:タ
% 非語彙的な音の詰まり す %ごい，解 %析
? 疑問上昇調 行きます?，コップ?
(D) 語の言いさし (D コ)明日から
(W) 言い誤り・発音の怠け等の一時的
な発音エラー
(W コエ |これ)，(W ギーツ |技術)
(L) 笑いが生じている箇所 (L)，これ (L なんですけど)
(R) 個人情報などに関わる仮名・伏字
処理候補
(R 国語研究所)の (R 佐藤)さん
。 発話単位末 食べます。，やったけど。，うん。
@ 転記単位に対するコメント スパ@車の愛称
(U) 聞き取りや語の判断に自信がない
箇所
(U 外国/外交)，だよ (U ね)。
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